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PROTOTYPE INSTRUMEN PENDETEKSI JARAK DAN POSISI BENDA
MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK
DENGAN TAMPILAN PADA PC

Zanuar Ardiansyah
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember
ABSTRAK

Pada penelitian ini dibuat prototype untuk mendeteksi jarak dan posisi suatu obyek,
kemudian hasil pendeteksian tersebut ditampilkan pada layar komputer sebagai
animasi. Prototype ini mempunyai komponen utama adalah sensor ultrasonik, sistem
minimum ATMega 8535L untuk memprogram kerja sensor ultrasonik dan juga telah
dilengkapi dengan IC MAX232 untuk komunikasi serial dengan, motor DC servo
continous, sistem minimum ATMega 16A untuk memprogram kerja motor servo.
Untuk membuat tampilan animasi pada PC menggunakan software Visual Basic 6.0.
Prinsip kerja alat ini adalah dengan menggunakan sensor ultrasonik sebagai
pendeteksi jarak yang diputar oleh sebuah motor servo. Oleh motor servo tersebut
sensor diputar 360° secara bolak balik dalam proses scanning object. Sedangkan arah
sudut putaran motor servo akan dideklarasikan sebagai pendeteksi posisi sudut dari
target, yaitu dengan melakukan sinkronisasi putaran antara motor servo dan animasi
pada PC. Misalnya pada tampilan tertulis 1000 mm sudut 90, artinya obyek yang
dideteksi berada pada jarak 1000 mm dari pusat sensor dengan posisi pada sudut 90°
dari posisi start putaran sensor. Setelah melalui beberapa pengujian, maka didapatkan
hasil bahwa keakuratan prototype dipengaruhi oleh bentuk permukaan obyek yang
dideteksi. Hal ini dibuktikan dengan hasil percobaan dengan obyek benda tabung
memilki eror 1% sedangkan benda balok 0.25%. Selain itu sudut datang dan sudut
pantul gelombang ultrasonik yang membentur obyek juga berpengaruh terhadap hasil
pengukuran, misalnya pada percobaan dengan obyek berbentuk ruangan persegi
dengan eror terbesar untuk sudut datang 0° adalah 7.442% dan untuk eror terbesar
pada sudut datang 30° adalah 27.688%.

Kata kunci : Sensor Ultrasonik, Motor Servo, Komunikasi Serial, ATMega 8535,
ATMega 16, Alat Pendeteksi
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PROTOTYPE RANGE AND POSITION OBJECT DETECTION USING
ULTRASONIC SENSOR WITH DISPLAY ON PC

Zanuar Ardiansyah
Electrical Engineering Department, Faculty of Technology, University of Jember
ABSTRACT

In this research, prototype was made to detect the distance and position of an object,
then the detection results are displayed on the computer screen as an animated. The
main components of the prototype are ultrasonic sensor, the minimum system
ATMega 8535L for programming ultrasonic sensor and also equipped with IC
MAX232 for serial communication with computer, minimum system ATMega 16A and
DC servo motor continuous. To create a animation in the computer, used the software
Visual Basic 6.0. The work principle of this prototype is using ultrasonic sensor as
range detector that rotated by a servo motor. Ultrasonic sensor rotated 360° counter
clock wise and clock wise to scanning object. The direction of servo motor rotation
was declared as position detector, that is by synchronize the timer between servo
motor rotation with the animation on PC screen. For example in animation displayed
1000 mm angle 90°, it mean the object is detected at range 1000 mm from the center
of the sensor, with position at angle 90° from the starting sensor rotation. Accuracy
is affected by ultrasonic wave and surface of object that detected. For example from
results of experiment for object with tube body have error 1%, while beam object
have error 0.25%. In addition the direction of arrive angle and reflected angle of
ultrasonic wave that hit the object also affects the measurement result, e.g. in the
experiment for object with square room have result largest error for arrive angle 0°
is 7.442% and the largest error for arrive angle 30° is 27.688%.

Keyword: Ultrasonic Sensor, Servo Motor, Serial Communication, ATMega 8535,
ATMega 16, Detection Instrument
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Sensor ultrasonik merupakan sensor yang mengaplikasikan gelombang untuk
mendeteksi adanya suatu obyek. Pada sensor terdapat transmitter yang memancarkan
gelombang ultrasonik, kemudian saat gelombang tersebut membentur suatu obyek
maka gelombang akan dipantulkan. Pantulan gelombang tersebut kemudian ditangkap
oleh receiver ultrasonik. Waktu tempuh gelombang yang dipancarkan terhadap
gelombang yang dipantulkan itulah yang menjadi perhitungan untuk mengukur jarak
obyek yang dideteksi. Dalam dunia robotika sensor ultrasonik digunakan sebagai
pendeteksi halangan non kontak agar robot tidak menabrak, contoh aplikasinya dalam
industri adalah sebagai pengukur /evel ketinggian zat dalam tangki tertutup, dan lain
sebagainya.

Prototype ini bekerja dengan memanfaatkan sensor ultrasonik yang diputar
menggunakan motor servo sejauh 360° secara bolak balik dalam proses scanning
object. Berdasarkan jarak yang dideteksi dan posisi sudut putaran motor servo
tersebut maka dapat dideklarasikan koordinat obyek yang dideteksi. Sedangkan
output dari alat ini akan ditampilkan pada PC (Personal Computer) dalam bentuk
animasi seperti radar. Untuk komunikasi data antara PC dengan prototype ini
menggunakan komunikasi port serial. Pada alat ini terdapat dua buah sistem
minimum mikrokontroler, yaitu sistem minimum ATMega 8535L yang dilengkapi IC
MAX232 untuk komunikasi data dengan PC melalui port serial. Sistem minimum
ATMega 8535L ini juga berfungsi untuk memprogram kerja sensor ultrasonik lalu
mengirim data hasil pengukurannya ke PC. Sedangkan yang kedua adalah sistem

minimum ATMega 16A yang berfungsi untuk mengatur putaran motor servo. Untuk
X



tampilan animasi pada PC dibuat menggunakan software Visual Basic 6.0, pada
animasi akan ditampilkan jarak dalam satuan milimeter dan posisi dalam sudut.
Misalnya pada animasi tertulis data 1000 mm sudut 90, artinya obyek yang dideteksi
berada pada jarak 1000 mm dari pusat sensor dengan posisi pada sudut 90° dari posisi
start putaran sensor. Jadi untuk menghasilkan data yang akurat maka yang harus
dilakukan adalah mengkalibrasi sensor ultrasonik dalam pengukuran jarak dan
sinkronisasi putaran motor servo terhadap animasi pada PC agar pendeklarasian
posisi obyek lebih akurat.

Dari hasil percobaan dan analisa data maka dapat diambil kesimpulan bahwa
prototype ini sudah dapat bekerja dengan cukup baik, namun diperlukan adanya
pengembangan dan penyempurnaan agar alat ini dapat menghasilkan data yang lebih
akurat. Keakuratan prototype dalam mendeteksi jarak suatu obyek sangat dipengaruhi
oleh karakteristik sensor ultrasonik dan obyek yang dideteksi. Obyek dengan
permukaan datar dan tepat menghadap kepala sensor akan menghasilkan pengukuran
jarak yang lebih akurat. Sedangkan keakuratan dalam mendeteksi posisi suatu obyek
bergantung pada keakuratan sinkronisasi program animasi dengan program motor
servo. Prototype ini tidak efektif dalam mendeteksi jarak dan posisi obyek yang
terbuat dari bahan sound damper seperti sponge. Prototype ini dapat bekerja dengan
seting parameter port serial adalah baud rate = 9600, data bits = 8, bit parity = None,

stop bits = 1.
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