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ABSTRACT

We can say that we open the curtain in the morning, and close it in the evening.
There’s no change in the routine, and sometimes it becomes a tiresome task that has to
be done everyday, especially by full-time housewives. This project aims to design an
automated curtain circuit movement. As a solution to the problem above, the circuit
design is based on the concept of light detection whereby the window curtain shall
automatically be opened during the day, and closed at night or vice versa and manually.
There are three main components in the circuit that is power supply component that
converts the 240V AC input into three DC output 5V, 12V and 24V. Second part is the
input or automatic component, which detects the light and has 14-feet relay for the
connection with the output component. Third part is the output component, which is the
control circuit for the stepper motor using PIC16F84A as the controller for the whole
circuit operation. It gives the instruction to the stepper motor to move, depending on the
input data. This component also provides the instruction button to the stepper motor for
the manual operation. This circuit is suitable for use in all types of windowed buildings,

either at home (especially in the bedrooms), in the office, or at the cinema.
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ABSTRAK

Boleh dikatakan bahawa setiap hari kita akan membuka langsir apabila
menjelangnya siang dan menutup langsir bila tibanya malam. Tiadanya pembaharuan ke
atas aktiviti lazim berikut dan kadang kala ia merupakan aktiviti remeh yang terpaksa
dilakukan setiap hari terutama sekali kepada golongan surirumah tangga sepenuh masa.
Projek ini bertujuan merekabentuk litar gerakan langsir automatik. Sebagai penyelesaian
kepada masalah di atas, rekabentuk litar ini berkonsepkan pengesanan cahaya dimana
langsir tingkap akan terbuka secara automatik di waktu siang dan akan tertutup dengan
sendirinya apabila tibanya waktu senja / malam atau sebaliknya serta secara manual.
Terdapat tiga bahagian utama dalam litar ini iaitu bahagian bekalan kuasa yang
mengubah voltan masukan ulang-alik 240V kepada 3 keluaran voltan terus iaitu 5V,
12V dan 24V. Bahagian kedua ialah bahagian masukan atau bahagian automatik iaitu
pengesan cahaya yang mempunyai geganti 14 kaki untuk penyambungan dengan
bahagian keluaran. Pada bahagian ketiga pula ialah bahagian keluaran iaitu litar
pengawal yang menggunakan PIC16F84A sebagai pengawal bagi kesemua kendalian
litar dimana memberi arahan kepada motor pelangkah untuk bergerak, bergantung
kepada maklumat masukan. Bahagian ini juga menyediakan butang arahan kepada motor
pelangkah untuk pengendalian secara manual. Litar ini sesuai digunakan di semua jenis
bangunan yang bertingkap samada di rumah kediaman terutama di bilik tidur, pejabat

atau di pawagam.
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BAB I

PENGENALAN

1.1 Pengenalan

Projek ini dinamakan merekabentuk litar pergerakan langsir automatik. Oleh itu
ia melibatkan beberapa gabungan litar untuk menjadi satu litar lengkap bagi
menggerakkan langsir secara automatik. Pergerakan langsir secara automatik ini
bergantung kepada maklumat yang diterima oleh litar kawalan. Dengan kata lain,
perubahan cahaya persekitaran ataupun arahan secara manual menentukan pergerakan

langsir.

Langsir digerakkan oleh motor pelangkah yang dikawal oleh litar kawalan.
Proses mikro PIC16F84A digunakan pada litar kawalan untuk memproses arahan serta
maklumat yang diterima. Setiap litar memerlukan voltan bekalan untuk ianya beroperasi.
Litar bekalan kuasa membekalkan nilai voltan berpengaturan yang berlainan untuk
setiap litar serta komponen di dalam projek ini beroperasi. Penukaran sumber bekalan
voltan dari 240V arus ulang alik kepada tiga nilai voltan berpengaturan arus terus iaitu
5V untuk PIC16F84A, 12V untuk litar pengesan cahaya dan 24V untuk motor

pelangkah. Oleh itu, sécara asasnya, sistem pergerakan langsir automatik ini terbahagi
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kepada tiga bahagian utama iaitu bahagian bekalan kuasa untuk litar, bahagian masukan

iaitu litar pengesan cahaya dan bahagian keluaran iaitu litar kawalan motor pelangkah.

1.2

Objektif

Untuk merekabentuk, membina dan menguji model litar pergerakan langsir

automatik berdasarkan alat pengawal mikro yang boleh mengukur serta mengawal

pergerakan motor menggunakan motor pelangkah dan pengesan cahaya

a)

b)

Memberi pembaharuan terhadap aktiviti membuka dan menutup langsir daripada
manual kepada automatik.

Mengkaji operasi dan aplikasi perintang peka cahaya (LDR), geganti dan motor
pelangkah.

Mengkaji pengawal mikro PIC dan cara memprogramkannya.

Mengkaji operasi motor pelangkah dan pengesan cahaya dengan PIC16F84A.
Menyediakan model sistem gerakan langsir automatik yang berfungsi

sepenuhnya hasil gabungan beberapa litar.
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1.3  Skop Projek

Seperti yang diketahui, skop projek merupakan antara bahagian yang diberi
perhatian di dalam projek ini. Ia juga merupakan panduan kepada pelajar di dalam
memenuhi keperluan projek tersebut agar tidak tersasar dari matlamat serta skop. Skop

projek adalah seperti di bawah:

a) Berkemahiran terhadap perisian yang digunakan di dalam projek ini seperti
MPLAB, OrCAD, Proteus dan sebagainya.

b) Memahami prinsip serta teori operasi motor pelangkah.

c) Memahami peranti-peranti yang digunakan di dalam projek ini termasuklah
pengawal mikro PIC16F84A, pengesan cahaya yang menggunakan perintang
peka cahaya dan sebagainya.

14 Ringkasan Metodologi

Secara umumnya, projek ini melibatkan peranti-peranti seperti pengawal mikro
PIC, motor pelangkah dan perintang peka cahaya. Projek ini juga melibatkan

pembangunan aturcara menggunakan perisian MPlab.

Kawalan motor menggunakan PICI6F84A sebagai peranti-peranti yang
menentukan arah pusingan motor pelangkah; bergantung data masukan daripada
pengesan cahaya dan juga kawalan program. Semua ini perlu memenuhi beberapa
keadaan yang akan dibincangkan kemudian.
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Terdapat pelbagai jenis motor pelangkah seperti jenis dwikutub, kutub tunggal,

satu fasa, pelbagai fasa dan sebagainya. Projek ini memerlukan litar yang bersesuaian
untuk digunakan di dalam merekabentuk keseluruhan litar. Struktur litar gerakan langsir
automatik adalah lebih kepada sistem gelung tertutup (closed-loop) seperti yang
ditunjukkan oleh gambarajah blok dalam Rajah 1.1.

Data
masukan

Keluaran

+ Kawalan
mikro PIC

Motor
pelangkah

—

) ‘ Pengesan

cahaya

Rajah 1.1: Proses pusingan balikan

Jenis motor yang digunakan ialah motor pelangkah dua fasa 1 kutub dan

pengesan cahaya ialah perintang peka cahaya. Motor pelangkah ialah motor digital yang

mempunyai gerakan yang tepat disebabkan oleh darjah pusingan yang dikawal oleh litar

kawalan motor. Darjah pusingan mengawal kelajuan motor pelangkah tersebut.

Hasil bagi projek ini ialah satu pengawal mikro PIC yang dapat mengawal

pergerakan motor pelangkah dan pengesanan sensor. Pergerakan motor melawan arah

atau arah jam bergantung kepada data masukan samada dari litar pengesan cahaya yang

telah ditetapkan atau secara manual terus daripada litar kawalan motor pelangkah itu

sendiri.
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1.5 Ringkasan Laporan

Di dalam keseluruhan laporan ini, ianya terbahagi kepada lima bab utama. Bab I
iaitu Pengenalan mengandungi gambaran ringkas berkenaan dengan projek yang
dijalankan dimulai dengan latar belakang projek, objektif, skop projek dan latarbelakang
projek. Di dalam Bab II pula ialah Kajian Literatur dimana hasil literatur menghasilkan
konsep rangka kerja yang menunjukkan kaitan antara kajian projek dengan teori dan
konsep.untuk bab ini dimulakan dengan pengenalan seterusnya pemilihan komponen-

komponen utama untuk projek.

Bab III ialah Metodologi projek dimana mengandungi pengenalan dan
penerangan tentang metodologi dan pendekatan projek, kaedah pengumpulan data dan
cara-cara menganalisis serta memproses data. Bab ini terbahagi kepada dua bahagian
utama iaitu Pembangunan Litar dan Pembangunan Perisian. Bab IV pula ialah
Keputusan iaitu penemuan atau keputusan analisis data-data yang diperolehi disamping
hasil pertemuan melalui perspektif objektif dan masalah kajian. Kandungan bab ini
dimulakan dengan pengenalan, hasil projek, simulasi litar, permaslaha yang timbul dan

cara mengatasinya serta parameter untuk komponen utama.
Bab V ialah Cadangan dan Kesimpulan. Bab ini adalah rumusan kepada projek

yang dilakukan mengenai penemuan projek, analisis pencapaian projek dan cadangan

kajian lanjutan untuk masa akan datang.
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BAB I1

KAJIAN LITERATUR

2.1 Pengenalan

Kajian projek tertumpu kepada pemilihan komponen-komponen utama untuk
litar projek ini. Perbandingan dilakukan untuk kajian dan juga dibuat penambahan yang
perlu bagi projek merekabentuk litar gerakan langsir automatik ini. Litar gerakan langsir
automatik terbahagi kepada 3 bahagian utama dan setiap satunya mempunyai komponen
utama. Komponen utama bagi litar bekalan kuasa ialah pengubah dan pengatur, litar
pengesan cahaya ialah perintang peka cahaya manakala litar kawalan ialah motor
pelangkah iaitu sejenis motor digital yang bergerak dengan tepat mengikut pusingan
darjah selepas ditetapkankan oleh litar kawalan dan komponen utama terakhir ialah
pengawal mikro PIC16F84A.
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22 Pemilihan Motor

Motor elektrik secara prinsipnya beroperasi dengan dua medan magnet saling
bertukar polariti antara keduanya. Semua motor elektrik menggunakan medan
elektromagnetik untuk menghasilkan kuasa (torgue). Pemilihan jenis motor memainkan
peranan yang penting untuk keberkesanan sesuatu operasi projek [1]. Mengenalpasti
Jjenis motor untuk projek bukan sahaja menjimatkan kos malah memastikan projek dapat
berfungsi dengan baik. Terdapat pelbagai jenis motor yang kesemuanya mempunyai
kebaikan dan keburukan tersendiri tetapi yang paling sesuai ialah motor yang dapat
beroperasi dengan baik terhadap projek yang hendak dilakukan. Jenis-jenis motor yang

dibuat perbandingan ialah motor arus ulang alik, arus terus dan motor pelangkah.

Motor AU beroperasi daripada bekalan kuasa arus ulang alik. Medan magnet
dihasilkan menggunakan gegelung rotor dan stator, dan pergerakan medan terhasil pada
stator disebabkan arus ulang alik pada masukan bekalan kuasa. Motor ini tidak mahal
untuk dibina dan beroperasi, boleh diharapkan dan selalunya beroperasi mengikut nilai
bekalan kuasa yang sedia ada. Frekuensi bekalan kuasa menentukan kelajuan motor AU,
oleh itu jika ianya beroperasi pada kuasa yang tetap maka kelajuan pusingannya adalah

sama.

Motor arus terus adalah mesin yang pertama dalam penukaran kuasa elektrik
kepada kuasa mekanikal. Magnet tetap arus terus menukarkan tenaga elektrik kepada
tenaga mekanikal melalui penarikan dua medan magnet. Salah satu medan dihasilkan
oleh magnet kekal manakala medan yang satu lagi dihasilkan oleh pengaliran arus
melalui putaran motor. Dua medan ini menghasilkan kuasa (torque) untuk memutarkan
rotor. Apabila rotor berputar, arus terhasil daripada putaran itu bertukar untuk
menghasilkan keluaran kuasa (torque) yang berterusan. Medan elektromagnetik pada
motor juga boleh dihasilkan melalui wayar yang dililit pada magnet kutub atau melalui
magnet tetap.
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Motor pelangkah ialah peralatan elektromekanikal yang menukarkan isyarat
elektrik kepada pergerakan mekanikal yang berasingan. Motor pelangkah berputar
dalam langkah yang berasingan apabila isyarat arahan elektrik disalurkan pada nilai
yang sesuai. Putaran motor bergantung kepada isyarat masukan yang diberikan.
Kelajuan putaran motor pelangkah pula bergantung kepada nilai frekuensi pada isyarat
masukan dan tempoh putaran pula bergantung kepada bilangan isyarat masukan yang

diberikan.

2.2.1 Pemilihan Motor Pelangkah

Motor pelangkah adalah pilihan yang tepat untuk projek ini kerana boleh dikawal
pergerakannya dengan mudah, sudut putaran dan juga posisinya. Disebabkan kelebihan
yang dinyatakan dibawah, motor pelangkah sesuai untuk sebarang aplikasi yang

berbeza.

Rajah 2.1: Struktur fizikal motor pelangkah

Motor pelangkah mempunyai banyak kelebihan berbanding jenis motor yang
telah diterangkan sebelum ini. Antara kelebihannya ialah sudut pusingan motomya
bergantung kepada isyarat masukan, motor mempunyai tork penuh dalam keadaan

berhenti (jika lilitann.ya dijana), pergerakan yang stabil dan tepat kerana motor
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pelangkah mempunyai ralat ketepatan hanya 3 — 5% setiap langkah dan ralat ini tidak
menjejaskan langkah yang seterusnya. Disamping itu tindakbalas yang cemerlang
terhadap permulaan/berhenti/pengunduran, boleh beroperasi sehingga kepada tiadanya
sentuhan di dalam motor. Oleh itu jangka hayat hanya bergantung kepada keadaan
galasnya. Motor bertindakbalas kepada isyarat masukan digital dari kawalan gelung
buka menjadikan motor adalah mudah dikawal, motor boleh mencapai pusingan pada
kelajuan yang paling rendah dengan beban yang disambungkan terus pada shaft dan
kelebihan terakhirnya ialah mempunyai putaran kelajuan yang pelbagai kerana ianya
bergantung kepada frekuensi isyarat masukan. Walau bagaimanapun, motor pelangkah
ini mempunyai sedikit kekurangan yang tidak menjejaskan pemilihannya dalam projek
ini iaitu kesan resonan boleh berlaku jika tidak dikawal dengan baik dan sukar untuk

beroperasi pada kelajuan yang sangat tinggi.

Untuk memilih motor pelangkah yang sesuai dengan projek, pengetahuan
mengenai teknik pemanduan motor serta pemahaman asas mengenainya akan membantu
jenis motor pelangkah yanh bersesuaian. Motor pelangkah terbahagi kepada dua jenis
dan kedua-duanya mempunyai kekurangan serta kelebihan masing-masing iaitu kutub
tunggal (unipolar) dan dwikutub (bipolar). Motor pelangkah akan bergerak satu gerakan
apabila berlakunya perubahan arah arus, membalikkan magnet magnet pada kutub
stator. Perbezaan diantara motor kutub tunggal yang mempunyai satu gegelung medan
dan dua keadaan perubahan yang berubah pada arah yang berlawanan manakala
dwikutub yang mempunyai dua gegelung medan satu keadaan perubahan ditunjukkan
rajah di bawah.
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