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ABSTRAK

Kren merupakan salah satu jentera yang banyak digunakan pada masa kini.
Penggunaan kren di dalam pembangunan sekarang amat penting iaitu dalam
mengangkut barang-barang yang berat dan besar. Operasi yang dilakukan oleh kren
ialah menarik kabel, menurunkan kabel, mengalihkan, meletak barang dan sebagainya.
Projek ini bertujuan merekabentuk model kren yang menggunakan PIC sebagai kawalan
supaya model kren ini dapat melakukan pergerakan seperti menarik kabel, menurunkan
kabel, berpusing dan sebagainya. Jenis PIC yang digunakan dalam projek ini ialah
PIC16F877A. PIC ini mempunyai 40 pin, lima bahagian pin keluaran/masukkan,
pengayun dalaman dan memori sebanyak 256 bytes. PIC mempunyai bahasa aturcara
tersendiri untuk membuat program. Program ini akan ditebenamkankan dalam PIC untuk
meningkatkan kecekapan dan mudah untuk proses baikpulih. Jika projek yang direka
tidak menggunakan PIC, litar-litar tambahan seperti litar penukar analog ke digital, litar
keluaran untuk menunjukkan bacaan atau paparan LED perlu dibuat secara berasingan.
Projek ini telah menggunakan tertimbang-H untuk mengawal arah arus yang melalui
motor supaya motor dapat berputar dalam dua arah. Projek ini dibina berdasarkan model
kren menggunakan litar kawalan motor arus terus (AT) yang dikawal oleh PIC.
Sehubungan dengan itu satu program khas untuk PIC dibangunkan untuk memastikan
litar beroperasi dan objektif projek tercapai. PIC dipilih kerana peranti ini mudah untuk
digunakan berbanding peranti-peranti elektronik lain.
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ABSTRACT

Crane, one of widely used machinery nowadays, are very important for today
development, to functionally convey big and heavy goods. Crane operations are
including, pulling and lowering cable, placing and displacing goods and lots more. The
objective of this project is to design a crane model by using PIC as a controller, in order
to enable the crane to turn, pull and lower the cable and so on. Type of PIC used in this
project is PIC16F877A. It has 40 pins, 5 part of input/ output pins, internal oscillation
and 256 bytes memory. PIC has its unique programming language. It was then debugged
into the PIC to increased PIC efficiency and eases the process of repairing and
troubleshooting. Without PIC usage, additional circuit such as analog to digital
transmitter circuit and output circuit for LED display were needed separately. H- bridge
were used to control current direction, in order to enable the motor to turn in two
opposite directions. These projects were developed based on crane model using direct
current (DC) circuit controlled motor by PIC. In conjunction to that, a programme was
designed and developed for PIC, to enable the circuit to operate and fulfilled the

project’s objective. PIC were choose for it convenience compared to other.
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PIC - Peripheral interface controller
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AU - Arus ulang-alik

AT - Arus terus

d.g.e - Daya gerak elektrik

Vau - Voltan arus ulang-alik

Vat - Voltan arus terus

LSI - Large Scale Integration

VLSI - Very Large Scale Integration
ADC - Analog to digital circuit

SRF - Special Register Function
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PCB - Printed Circuit Board
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BAB1

PENGENALAN

1.0 PENDAHULUAN

Bab ini akan memberi gambaran secara keseluruhan mengenai projek
rekabentuk model kren menggunakan PIC. Antara kandungannya ialah seperti latar
belakang, objektif, skop, metodologi projek dan ringkasan tesis. Selain itu bab ini
juga akan menerangkan secara ringkas rangka kerja dari awal hingga projek ini

selesai

1.1 LATAR BELAKANG PROJEK

Kren merupakan salah satu jentera yang banyak kegunaanya di dalam sektor
pembangunan dan amat penting untuk mengangkut bahan atau produk yang berat dan
besar. Operasi yang dilakukan adalah menarik kabel, menurunkan kabel,
mengalihkan, meletak barang dan sebagainya.
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1.2 OBJEKTIF PROJEK

Projek ini menghasilkan satu sistem kawalan kren menggunakan PIC supaya
model kren ini dapat melakukan pergerakan seperti menarik kabel, menurunkan
kabel, berpusing dan sebagainya berdasarkan arahan aturcara yang diterbenamkan..
Jenis PIC yang digunakan dalam projek ini ialah PIC16F877A. PIC ini mempunyai
40 pin termasuk lima bahagian pin keluaran/masukkan, pengayun dalaman dan
memori sebanyak 256 bytes.

Projek ini dibina untuk menghasilkan model kren yang dapat berfungsi
seperti mana dengan pergerakkan kren yang sebenar. Secara praktiknya, pergerakan
kren sebenar, adalah dikawal secara manual. Dengan menggunakan bahasa
pengaturcaraan C++ atau bahasa penghimpunan, PIC boleh diprogramkan.
Penggunaan PIC dapat menjimatkan kos, meningkatkan kecekapan dan mudah untuk
proses baikpulih. Jika projek yang direka tidak menggunakan PIC, litar-litar
tambahan seperti litar penukar analog ke digital, litar keluaran untuk menunjukkan

bacaan atau paparan LED perlu dibuat secara berasingan.

Objektif penghasilan projek ini juga untuk menunjukkan kemampuan pelajar
dalam aliran kejuruteraan menguasai kemahiran yang telah diajar dan
mempraktikkannya secara amali pada tahap yang terbaik. Ini dapat memberikan

keyakinan kepada pelajar-pelajar untuk menempuhi alam pekerjaan.
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1.3 SKOP PROJEK

Sesuatu projek patutlah dirangka dengan teliti serta mempunyai skop yang
jelas untuk menunjukkan keupayaannya berbanding projek yang lain. Bagi
memastikan projek yang dijalankan ini berjaya, skop kerja yang teliti dirangka. Saya
telah mengenal pasti skop kerja yang diperlukan Skop pertama bagi projek ini ialah
menggunakan PIC dalam litar pensuisan motor untuk mengawal pergerakan model
kren yang telah dibangunkan. Projek ini telah menggunakan tertimbang-H untuk
mengawal arah arus yang melalui motor supaya motor dapat berputar dalam dua
arah. Suis menjadi perantaraan antara pengguna dengan litar kawalan untuk

menentukan arah putaran motor.

Skop kedua ialah mengawal kelajuan putaran motor. Kadar kelajuan putaran
motor adalah bergantung kepada kadar voltan dan arus yang mengalir melaluinya.
Kelajuan motor akan meningkat apabila nilai voltan ditambahkan dan kelajuannya
akan berkurang apabila nilai voltan dikurangkan.

Skop ketiga ialah mengawal pergerakkan kren mengikut sudut gerakan yang
dikehendaki. Kadar kelajuan putaran motor dan masa yang diambil untuk

mendapatkan setiap sudut yang dikehendaki akan diambil kira.
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1.4 KAEDAH KAJIAN

Projek ini dibuat berdasarkan model kren menggunakan litar kawalan motor
arus terus (AT) yang dikawal oleh PIC. Untuk tujuan itu juga, satu program khas
untuk PIC dibangunkan untuk memastikan litar beroperasi dan objektif projek
tercapai. PIC dipilih kerana peranti ini mudah untuk digunakan berbanding peranti-
peranti elektronik lain seperti PLC.

Bahan-bahan rujukan seperti jurnal amat penting untuk membuat
perbandingan dalam menghasilkan projek ini. Berdasarkan maklumat yang
diperolehi, satu rekabantuk litar yang baik dapat dibina untuk meningkatkan kualiti

dan kecekapan litar.
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1.5 RINGKASAN TESIS

Tesis ini mempunyai lima bab yang akan menerangkan secara mendalam

mengenai projek ini.

BAB 1 - Bab ini menerangkan mengenai pengenalan yang akan memberi

gambaran ringkas kepada projek seperti objektif, skop dan metodologi projek.

BAB 2 - Di dalam bab ini, akan membincangkan mengenai kajian latar
belakang dan maklumat yang berkaitan dengan projek. Setiap fakta dan maklumat
yang diperolehi melalui bahan rujukan yang berlainan akan dibahas bagi memilih
satu teknik dan kaedah yang terbaik untuk projek ini.

BAB 3 - Bab tiga pula akan mengupas berkaitan proses-proses yang telah di
ambil bagi membangunkan model kren ini. Ini bagi memastikan hasil kerja dapat
memenuhi objektif yang telah ditetapkan. Satu carta alir disediakan bagi memastikan

proses-proses pembinaan model kren ini dijalankan secara teratur.

BAB 4 - Bab empat akan melihat dengan lebih jelas keputusan-keputusan
yang telah diperolehi dalam analisis. Analisis bagi hasil projek ini merangkumi
bentuk model, perisian dan juga peralatan-peralatan serta komponen yang digunakan.
Segala keputusan analisis yang dibandingkan dengan keputusan sebenar

dibincangkan dalam bab ini.

BAB 5 - Bab terakhir dalam tesis ini ialah kesimpulan dan cadangan. Dalam
bab ini kesimpulan dibuat terhadap pencapaian dan pembelajaran yang diperolehi
dalam melaksanakan projek ini dari peringkat permulaan hingga berjaya. Selain itu,
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cadangan juga dibuat untuk meningkatkan tahap operasi projek agar lebih baik pada
masa akan datang.
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BAB 11

KONSEP & KAJIAN LATAR BELAKANG

2.0 PENGENALAN

Bab ini membincangkan mengenai kajian latar belakang yang telah dilakukan,
mengenai teori dan konsep projek secara menyeluruh. Tujuan perbincangan ini untuk
menerangkan perspektif dan kaedah yang digunakan dalam penyelidikkan yang lepas
dan meninjau sejauh mana projek ini dihubungkaitkan dengan kajian dan teori yang
sedia ada. Selain daripada itu, bab ini juga akan menunjukkan teori dan konsep yang
telah digunakan dalam menyelesaikan masalah projek. Kefahaman secara teori ini amat
penting sebagai panduan dalam menjalankan sebarang kajian. Hasil sesuatu kajian itu

tidak dapat dinilai jika tidak dibandingkan dengan teori.
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