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Abstrak

Perkembangan teknologi elektronika dewasa ini cydegat. Beberapa teknologi sudah dapat dibuat
di Indonesia, tetapi masih banyak teknologi yang$aidatangkan dari luar negeri. Salah satu teignol
yang harus didatangkan dari luar negeri adalahoteln instrumentasi. Teknologi instrumentasi yang
digunakan diantaranya adalah alat pengukur keaepatgin. Kecepatan angin ini bermanfaat bagi
nelayan, nelayan harus mengetahui arah datangmya setiap saat untuk mendorong perahu layar bagi
para pencari ikan manusia pun sangat membutuhkara utau gerak udara, karena arah angin dapat
dimanfaatkan untuk kebutuhan manusia sehari-haisalnya untuk kincir angin sebagai penggerak
generator sehinggga dapat menghasilkan arus lisirig bermanfaat bagi kehidupan manusia, membantu
kedatangan dan keberangkatan pesawat dibandatek&tena itu perlu dibuat alat yang dapat mengetahu
kecepatan dan arah angin yang mudah digunakanmQmaelitian ini telah dilakukan perancangan sistem
yang digunakan untuk mengetahui arah angin dan mheken kecepatan angin dengan menggunakan
anemometer digital bebasis mikrokontroler Atmegadbfigan proses pengambilan data yaitu dengan
memberikan variasi kecepatan kipas angin sehingtzpdtkan data dalam bentuk pulsa yang selanjutnya
diproses oleh mikrokontroller dan ditampilkan péahgar display dalam bentuk nilai kecepatan angim da
juga arah angin. Data tersebut kemudian dibandmgkagan hasil pengukuran anemometer AMESS 822.
Dari hasil penelitian diketahui besarnya kecepatagin pada daerah ranunesa mulai pukul 6.30 sampai
pada pukul 21.30 didapatkan rentang nilai kecepat@in sebesar 0.48 m/s sampai 0.98 m/s dengan arah
angin yang terbaca yaitu utara, barat laut, baeagt daya, selatan, tenggara, timur, timur laot utara.
Dari analisis diatas diperoleh bahwa nilai ketfitidari alat ini sebesar 98.75% dengan error 1.25%
dengan anemometer AMES 822 dan sistem ini mudawdil§portable) dan dalam segi pengambilan data
dapat dilakukan secara langsung yaitu dengan dadésglaykan di LCD tanpa harus menghubungkan
sistem tersebut ke PC.
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Abstract

Electronicses technologic developing mature thisqadtely quick. Severally technological can
made in Indonesia, but is still a lot of technologhio shall be wreaked of abroad. One of technology
which shall be wreaked of abroad is technologiesirumentation. Technology instruments that isagti
among those is blustery speedometer tool. Thiddyuspeed fisherman benefit, fisherman shall kitew
coming aim blustery each while to push sailboatsfoavenging even human fish really need air or air
power, since wind aim can be utilized for man reguient everyday, e.g. for windmill as actuating as
generator sehinggga can result electricity curthat human life benefit, helping arrival and plane
departure at airport. Therefore needs to be madeédlywho can know speed and easy wind aim is
utilized. In this research was done system schéuaeid utilized to know wind aim and determinesdvin
speed by use of bebasis mikrokontroler Atmega'alignemometer 16 by downloading process which is
with give fan speed variation so gotten by datsslaped pulse which hereafter been processed by
mikrokontroller and is featured on display displayshaped appreciative blustery speed and also wind
aim. That data then as compared to anemometer nesasot result AMESS 822. Of research result is
known outgrows it wind speed on ranunesa's rediantssto hit 6.30 up until hits 21.30 gotten bydtéry
speed point ranges as big as 0.48 m / s until t98s by tenor blustery ones most reads which is
northern, northwest, western, south-west, souththseast, east, northeast and north. From analistbe
stairs acquired that accuracy point of this toobigsas 98.75% by error 1.25% by AMES'S anemometers
822 and this system is portable (portable) andoinrdoading facet can be done straightforward wiigch
by at displaykan at LCD without has to link thastgm to PC.

Key word: Anemometer, Mikrokontroler, Blustery speed and TdBlostery



Anemometer Digital Berbasis Mikrokontroler Atmega-16

PENDAHULUAN global kecepatan angin di darat adalah berkisa+ 30
Perkembangan teknologi elektronika dewasa ini cukuﬂa‘mljarﬁ yangksanga:[[ bergar?tur:g pa;)d? Iztatk ksertauwallzt
pesat. Hal tersebut akan mempengaruhi kehidup pengukuran kecepatan angin tersebut. Lntuk mengukur

. . . ecepatan angin yang baik dapat dilakukan pada
manusia, baik secara langsung maupun tidak Iangsung tinggian 10 m d imb tok dari ,
Beberapa teknologi sudah dapat dibuat di Indont=tipi etinggian m dengan pertimbangan efek dari dapis

masih banyak teknologi yang harus didatangkan|dari perbatas dan korelasi eddy sudah tidak mempengaruhi

negeri. Salah satu teknologi yang harus didatanglain kecgapatan atngll(n.l B:fm;m alf<a|: disajikan tabel
luar negeri adalah teknologi instrumentasi. Olehreka angin menurut skaia hipbeautort.
itu, teknologi instrumentasi harus lebih dikembagkli Tabel 1. Kekuatan angin menurut skala beaufort

Ir?done5|a. Teknologi instrumentasi yang d|gynal_<ar KeAkusz}tan K ecepatan Angin
diantaranya adalah alat pengukur kecepatan angitaldi Se”kga'Jr; Nama Keterangan
portable (Anemometer digital). Beaurfort | ™At [Kmjam

Anemometer adalah alat pengukur kecepatan angim g 00-05| 01 Angireda | Tiang asap tegak
yang banyak digunakan dalam bidang meteorologi dan 1 0517| 26 Angi sepoi- Tiang asap
geofisika atau stasiun prakiraan cuaca. Selain memg o sepoi miring
kecepatan angin, Anemometer juga dapat mengukur 2 1,8-33| 7-12 Angin lemah Ds;ggztn
besarnya tekangan angin itu. Angin bisa terjadekar Ranting-rantn

- 3 34-52| 13-18 | Angin sedang g
perubahan tekanan udara. Pola tekanan udara dulselu ' bergerak
bumi menyebabkan pola gngln permukaan horlzon_tal 4 53.74| 1926 Angin tegang De;han-da:an
karena udara bergerak dari daerah bertekanan theggi ergerah
. o . Bat

daerah bertekanan rendah, seandainya bumi tidak 5 7,5-9,8| 27-35 Angin keras abzrr‘gge?;’kon
berputar, angin akan bergerak dalam jalur luruspte . 99 | 644 Angin keras | Batang pohon
karena bumi berputar, angin berbelok arah. Angir 12,4 sekali besar bergerak
k?erggrak secara spiral meninggalkan daerah begskan 7 112552 45-54 Angin ribut Daha;:hahan
tinggi dan berputar-putar masuk ke daerah bertekana ' _ P

dah sehi dibelahan bumi . belok 8 15,3- 55-65 Angin ribut Pohon-pohon
rendah se mgga ibela aq umi utara angin mem. “o 18,2 hebat kecil patah
kanan dan dibelahan bumi selatan membelok ke ikiri, 18.3- ] | Pohon-pohon
. - 9 66-77 Angin badai
disebut efek coriolis. 215 besar patah

Nelayan harus mengetahui arah datangnya angin 1g 221561 78-90 Angr']r;::tda' RUfTr‘Z‘E;:‘mah
setiap saat untuk mendorong perahu layar bagi pafa ’

o ) 25,2- L Bendah berat
pencari ikan, manusiapun sangat membutuhkan angjn 11 290 | 91104 | Angintaifun | bangan
yang dapat dimanfaatkan untuk kebutuhan manusia Banda-benda
sehari-hari, misalnya untuk kincir angin sebagal 1, |29ke ataslgfal;e Anghlz k:czltfun bertl;?tr)ztngan

enggerak generator sehinggga dapat menghasilken a
pengg 9 999 P 9 sampai ber km

listrik yang bermanfaat bagi kehidupan manusia,
membantu kedatangan dan keberangkatan pesawat Berdasarkan tabel diatas, dapat diketahui kategori
dibandara. Untuk mengetahui arah serta besar kiarepa Masing-masing kecepatan angin.
angin  yang berhembus, sangat penting mempelajari pompuatan anempmeter ini menggunakan
sistem kerja dari anemometer digital ini. mikrokontroler untuk mengolah data yang didapatkam
Sitem kerja dari anemometer erat kaitannya dengafsjinya ditampilkan di LCD. Mikrokontroler atau
angin.  Angin adalah udara yang bergerak yanQniroprosesor adalah suatu sistem yang terdiri atas
diakibatkan oleh rotasi bumi dan juga adanya pe@ed ixroprosesor, memori, input/output dan jalur busad
tekanan. Angin bergerak dari tempat yang bertekana&alam satu kemasan (single chip). Pada sistem ini,
tinggi ke tempat yang bertekanan rendah. _ mikrokontroler berfungsi menghitung banyaknya parnar
Angin dapat terjadi dikarenakan beberapa hal ya't"biringan per detik, mengolah data hasil pengukutan
adanya gayeoriolis, gradien barometris, letak tempat, nenampilkan hasil pengukuran. (Winoto, 2008).
tinggi tempat serta wakiu. _ Mikrokontroler ~ ATmegal6 merupakan jenis
Jenis-jenis angin yang berhembus dapat dibedakaqiyokontroler yang digunakan dalam penelitian yaitu
menjadi beberapa antara lain : angin laut, angiatda digunakan untuk pengolahan data-data birgigitl)
angin lembah, angin gunung, angin fohn dan lain,., i dalamnya merupakan gabungan dari rangkaian-

sebagainya. Tiap jenis angin yang berhembus memilik; gy aian elektronik yang dikemas dalam suatu éBip
kecepatan yang berbeda-beda. Misalkan rata-ratrasec (Integrated Circuit).
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L/ Pulsa yang dihasilkan oleh angin yang diberikarh ole
XCKITO) PBO ] 1 40 [ PAD (ADCO) i i i i
iy e L 19 i kit sumber angin kemgdlgn dlteruskgn kedalam sistem.
(INT2/ANGY PBZ O 3 38 [0 PAZ (ADCZ) Putaran yang terjadi menghasilkan pulsa yang
[OCO/AINT) FB3 O 4 37 O pa3 (ADCH ; ; indi i
&8 Pe4 O 5 36 5 pae (ADCA) dlkonyer5|kan .menjadl PWM F)Ieh sistem yang
(MO8 FBS O 6 :E 1 FAS (ADCE) selanjutnya diproses oleh  mikrokontroler  untuk
";‘;2?; 2:35 ; e g iﬁ ﬁg% menampilkan nilai kecepatan angin dan arah angin,
RESET [ 9 32 O AREF kemudian ditampilkan di layatisplay.
VGG O 14Q 31 [ GND
GMD ] 11 30 O AvVCC
XTALZ ] 12 28 O PCT (TOSCEZ) METODE
XTAL1 PCE (TOSCH . .
(XD} F.D,:,E 13 §§ g POE gD,} ! Pengambilan data dalam menentukan kecepatan angin
(TXD) PD1 ] 16 26 1 PC4 (TDO) dan arah angin dapat di lihat pada diagram blolagab
{(INTO) PD2 ] 18 25 [1 PC3 (TMS) . i
{INT1) PD3 ] 17 24 B PC2 (TCK) berikut :
{OC1B) PD4 O] 18 23 b PC1 (SDA) o
(OC1A) PDE ] 19 22 b Pco (8CL) :
[Py PDE O 20 21 [0 FD7 (oC2) 0 TR : Pengukur Kecepatan Angin :
%‘%n- <J Baling- |
Gambar. 2 konfigurasi pin ATMEGA16 = g I| =[] Rotary [$7] "9 |
Ada banak sekali fasilitas yang disediakan oleh o 8 'E; : :
ATMEGA 16. Untuk alat anemometer ini, fasilitas gan | O |ed = 2 & R
. . ) - O3S ! . .
digunakan adalaftimer/counter. Timer counter adalah ag2 : Arah Angin !
fasilitas dari ATMega 16 yang digunakan untuk ) % S0 Sirip |1
. A q [N 1 1
perhitungan pewaktuan. Beberapa fasiliZgnel dari éé N Ui | Rotary [4— Arah |
. 4 < Annin | !
timer counter antara laian :counter chanel tunggal, :L |
pengosongan datamer sesuai data pembanding, bebas < — T
glitch,tahap yang tepd®ulse Width Modulation (PWM), Gambar 4. Diagram blok pengambilan data
pembangkit frekuensévent counter external. Teknik ‘Analisis dengan memberikan angin yang

Satu lagi komponen yang diperlukan dalamkemudian diukur dengan sistem maka secara langsung
pembuatan anemomoter ini adalah rotary encodearjRot sistem akan mengukur kecepatan angin dan arah.angin
encoder adalah peralatan elektro-mekanik  yan@roses pengukuran kecepatan angin dan arah arin ol
menggunakan sensor optik yang menghasilkatetean sistem dapat dilihat pada diagram blok, sepertiapad
pulsa-pulsa yang dapat diubah kedalam suetakgn, gambar diatas.
posisi, atau arah. Contoh dari rotary encoderikBer Pada tahap selanjutnya dalam melaksanakan pemelitia
adalah gambar dari enkoder yang digunakan.. ini yaitu pengujian dan pelaporan hasil denganKahg
langkah yang harus dilakukan yaitu mengkalibrestiesi,
pengambilan data, dan analisis data. Langkah partam
yang dilakukan yaitu mengkalibrasi sistem sehingiga
digunakan untuk pengambilan data dan hasil keluaran
yang diperoleh dari sistem berupa tegangan sefggjut
diproses oleh mikrokontroler. Langkah selanjutngdtuy
menganalisis hasil yang diperoleh dari pemrosesdaa d
oleh mikrokontroler yang menjadikan suatu data yang
) ) langsung dapat terbaca nilai kecepatan angin yemogur
Gambar 2.3. Autonics Rotari Incremental Enkoder 100 : : . . i
PR dan arah anginnya. Dari hasil analisa data yaneraligh

_ dilakukan pelaporan hasil penelitian.
Enkoder di atas adalah enkoder dengan resolusi i . . L
) ) i ) Data penelitian didapatkan dari rotary ini, yaialasn
100P/R, yaitu dalam satu kali rotasi akan mengkesil . - .
. bentuk pulsa. Selanjutnya menganalisis hasil yang

pulsa sebanyak 100 kali. . . .

Dat litian didapatkan dari rotary ini. vaialan diperoleh dari pemrosesan data oleh mikrokontrpdengy

ata penelilian didapatkan dar rotary ini, yai menjadikan suatu data yang langsung dapat tertikga n

zgntukl hp(‘j"s",’" Selanjutnyz tmeTgr? nql||(S|sk hfls" yan%ecepatan angin yang terukur dan arah anginnya.aMak
iperoleh dari pemrosesan data oleh mikrokontrgderg tahapan ini peneliti melakukan analisis hasil yang

menjadikan suatu data yang langsung dapat tertisa n didapatkan yaitu besar pulsa yang terukur oletersist

kecepatan angin yang terukur dan arah anglnnya.aMaljjulsa yang dihasilkan oleh angin yang diberikarh ole

tahapan ini peneliti melakukan analisis hasil Yan%sumber angin kemudian diteruskan kedalam sistem.
didapatkan yaitu besar pulsa yang terukur oletersist Putaran yang terjadi menghasilkan pulsa yang
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dikonversikan menjadi PWM oleh sistem yangsampai 0.98 m/s dengan arah angin dari utara. add
selanjutnya  diproses oleh  mikrokontroler untuk16.30 — 17.30 didapatkan kecepatan angin dengaanren
menampilkan nilai kecepatan angin dan arah angimilai 0.78 m/s sampai 0.80 m/s dengan arah angin da

kemudian ditampilkan di layalisplay. barat laut. Pada pukul 18.30 — 19.30 didapatkaapeen
angin dengan rentan nilai 0.60 m/s sampai 0.63 m/s
HASIL DAN PEMBAHASAN dengan arah angin dari barat. Pada pukul 20.30.3021

Sebelum dilakukan untuk pengambilan data, terlebildidapatkan kecepatan angin dengan rentan nilai /80

dahulu dilakukan kalibrasi alat baik untuk kecepata sampai 0.75 m/s dengan arah angin dari barat daya.
angin dan sensor arahnya. Sehingga didapatkan hasil Berdasarkan data tersebut dapat diketahui besarnya
sebagai berikut. kecepatan angin pada daerah ranunesa mulai pu@l 6.
sampai pada pukul 21.30 didapatkan rentang nilai
krecepatan angin sebesar 0.48 m/s sampai 0.98 ads. p

ari pengambilan data jika memperhatikan nilai dari
setiap jam pengambilan data terlihat besar keceyatag
rbamper sama akan tetapi terlihat adanya nilai keeep
angin yang rendah pada pukul 12.30 sampai 13.30.

Setelah di lakukan pengujian alat dengan
mengkalibrasikan alat tugas akhir dengan anomemet
standart 1. Maka baru bisa di gunakan untuk pentamb
data. Pengambilan data di lakukan pada tempatkarbu
yaitu Ranunesa pada tangal 28 September 2012, idan
peroleh data sebagai berikut, :

Tabel 5. hasil pengukuran kecepatan angin dan arah

q . PENUTUP

atangnya angin Simoulan
Waktu Kecepatan Arah Datangnya P

Pengambilan  Angin yang Angin Telah dibuat desain sistem anemometer digital

Data (Jam) | Terukur (m/s) . . . .

berbasis mikrokontroller Atmega-16 alat ini berfaing
06.30 0.75 Selatan . .
07 30 0.70 Sol untuk mengetahui arah angin dan menentukan kecepata
i i elatan angin. Sistem ini terdiri dari baling-baling, sirigrah

08.30 0.68 Tenggara angin, timer counter, rotary encoder, absolute @eGo
09.30 0.70 Tgnggara rangkaian mikrokontroller dan LCD.
10.30 0.65 Timur
11.30 0.67 Timur Saran
12.30 0.48 Timur Laut Adapun saran yang dapat diberikan untuk penelitian
14.30 0.98 Utara Anemometer digital berbasis ATmega-16 yang di buat
15.30 0.96 Utara tugas akhir belum memiliki batas ukur maksimal
16.30 0.80 Barat Laut kecepatan angin yang dapat diukur, sehingga perlu d
17.30 0.78 Barat Laut lakukan pengujian lebih lanjut.
18.30 0.60 Barat Penambahan kompas digital pada Anemometer digital
19.30 0.63 Barat berbasis ATmega-16 diperlukan untuk mengetahui arah
20.30 0.70 Barat Daya utara.
21.30 0.75 Barat Daya Dengan menambahkan memori yang dapat digunakan

untuk penyimpanan data hasil penguran yang nantinya

Dari data yang di peroleh pada penggunaarbapat langsung dikoneksikan ke komputer sebagai

anemometer digital tugas akhir di peroleh hasilwaah database
pada setiap jam dalam pengambilan data yaitu rokakii Menambahkan modul telemtri agar data yang terukur,

pukul 6'_30_ - 7.30 didapatklan kecepatan angin denga(ﬁlapatdilihat pada jarak jauh dengaenggunakan PC.
rentan nilai 0.70 m/s sampai 0.75 m/s dengan amgma

dari selatan. Pada pukul 8.30 — 9.30 didapatkaapgatan
angin dengan rentan nilai 0.68 m/s sampai 0.70 m o :
dengan arah angin dari tenggara. Pada pukul 10.30 http://zakerjet.files.wordpress.com di akses padastus
11.30 didapatkan kecepatan angin dengan rentan nila 2011 , , . )
0.65 m/s sampai 0.67 m/s dengan arah angin daur.tim Brend?efy, Keith. 200,5.' Starting Electronics  Third
Pada pukul 12.30 — 13.30 didapatkan kecepatan angin Edmon. Newnes. Br|t|§h. .

dengan rentan nilai 0.48 m/s sampai 0.50 m/s deagdn Sutrisno. 198_7_‘ Elektronika 2_ Teo_rl dan Peperapanny
angin dari timur laut. Pada pukul 14.30 — 15.30 Jurusan Fisika FMIPA, Universitas Negeri Surabaya.

didapatkan kecepatan angin dengan rentan nilai /36 Surabaya.
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