Penghitung Obyek pada Sistem Roda Berjalan dengan
menggunakan D-Sonar

Pada artikel sebelumnya telah dibahas mengenai penghitung obyek atau barang pada sistem roda
berjalan atau conveyor yang menggunakan teknologi infrared. Namun teknik ini tidak dapat
berjalan dengan baik apabila obyek yang dihitung berupa botol atau benda-benda yang tembus
pandang sehingga infrared tentu akan mengalami kekeliruan dalam pendeteksian.

Teknologi ultrasonic yang menghitung adanya perbedaan jarak merupakan salah satu solusi yang
cukup baik. Namun antarmuka ultrasonic memang lebih rumit daripada infrared karena sinyal
yang diperoleh pada bagian receiver sangat kecil sehingga harus melalui penguatan terlebih
dahulu. Dengan adanya D-Sonar, maka masalah ini dapat diatasi. Selain itu D-Sonar juga
langsung memperhitungkan informasi jarak dan sekaligus mengirimkan ke UART. Hal ini
dilakukan pada saat sistem mikrokontroler meminta data dalam bentuk UART.
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Gambar 1 Blok Diagram Sistem



Proses penghitungan barang dapat dilakukan dengan menghitung jarak antara D-Sonar dengan
obyek. Contoh pada kasus di gambar 1 di mana jarak meja conveyor memiliki lebar 1 meter dan
jarak sensor 1 meter. Maka sistem akan memproses bahwa bila tidak ada obyek dalam jarak 2
meter akan dianggap tidak ada barang / botol yang lewat. Bahkan adanya tembok di jarak 3
meter dari sensor atau adanya orang yang berjalan di antaranya tidak akan berpengaruh pada
perhitungan karena masih di luar jarak 2 meter.

Saat sistem mendeteksi adanya obyek dalam jarak 2 meter, maka counter akan bertambah satu.
Untuk mengetahui apakah barang tersebut sudah lewat, maka sistem mikrokontroler dalam hal
ini DST-52 akan meminta informasi jarak secara periodik hingga obyek tidak terdeteksi lagi
dalam area 2 meter. Counter akan bertambah lagi saat DST-52 kembali mendeteksi adanya
obyek dalam area 2 meter di mana botol kedua melewati sensor.

Perhitungan dari counter akan ditampilkan pada LCD M1632 sebagai info jumlah barang yang
telah melalu D-Sonar.
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Gambar 2 Diagram Alir Sistem

Pada diagram alir di atas, program diawali dengan membuat Flag Barang dalam kondisi clear (0)
yaitu dengan asumsi pada kondisi awal adalah tidak ada barang yang lewat. Pada saat terdeteksi
obyek di bawah jarak 2 meter maka program akan memeriksa apakah flag barang kondisi set.
Bila flag barang masih dalam kondisi clear berarti kondisi sebelumnya adalah belum terdeteksi
adanya barang yang lewat. Maka counter akan bertambah dan flag barang diatur dalam kondisi
set. Nilai counter ditampilkan pada LCD sehingga dapat dilihat oleh pengguna

Program akan tertunda sebesar 10 mS untuk memberi waktu pada D-Sonar sebelum melakukan
pengukuran berikutnya. Pada pengukuran berikutnya apabila D-Sonar masih mendeteksi jarak
obyek di bawah 2 meter maka program akan memeriksa Flag Barang lagi. Karena Flag barang
sudah berkondisi “set” yaitu indikasi bahwa barang masih ada di depan sensor, maka program
tidak akan menambah nilai counter dan langsung melakukan proses perhitungan lagi setelah
delay 10 mS.

Flag barang akan kembali di “clear” setelah obyek berada di luar 2 meter yang merupakan
indikasi bahwa barang telah lewat dari sensor sehingga saat terdeteksi obyek lagi dalam jarak 2
meter adalah merupakan indikasi bahwa barang berikutnya terdeteksi. Counter akan naik dan
nilai di LCD akan bertambah lagi.

Aplikasi ini dapat didownload dari AN0147 di www.delta-electronic.com bagian application
note. Paulus Andi Nalwan, Delta Electronic




