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Pemrograman Dual Axis Solar Tracker Terhadap Arah Sudut Putar Azimuth dan
Altitude

Abstrak

Pembangkit Listrik Tenaga Surya (PLTS) merupakan sumber listrik alternatif yang
memanfaatkan sel surya untuk diubah menjadi energi listrik. Dalam proses perubahan
energi ini, dibutuhkan panel surya sebagai perangkat untuk menangkap sel surya. Energi
yang dihasilkan dari panel surya ramah.lingkungan dan dapat.digunakan dalam jangka
panjang yang tidak menimbulkan pelusi-selama perubahan energi. PLTS Dual-axis lebih
leluasa melakukan tracking, sudut.yang di lacak adalah azimuth danaltitude, sedangkan
pada sistem single axis, hanya mampu melacak salah satu sudut. Perancangan tracking
dual axis ini menggunakan prinsip kerja sensor LDR. Pada saat MCB tracker dinyalakan,
sensor akan menangkap cahaya matahari kemudian mengirimkan sinyal ke mikrokontreler
Arduino Mega. 2560 yang akansmenggerakkan motor servo agar panel surya bergerak
mengikuti arah cahaya matahari. Pengujian pertama dilakukan secara statis dengan sudut
altitude sebesar 45° dan sudut'azimuth sebesar 0° didapatkan rata-rata tegangan sebesar
6,7 V. Pengujian kedua dilakukan™ secara tracking didapatkan data yang sudah
menampilkan kondisi perubahan sudut servo dengan mendapatkan nilai rata-rata
tegangan sebesar 10,22 V. Pada pukul 10.00 sudut solar tracker 101,2°, kemudian pada
pukul 12.00 berada pada sudut 80°-60°_dan pada pukul 15.00 sebesar 40° hal ini
menunjukkan bahwa solar tracker mampu mengikuti'arah pergerakan matahari dari timur
hingga barat. Dari hasil penelitian ini dapat disimpulkan prototype solar tracker dual axis
dengan menggunakan 4 buah sensor LDR mampu mengarahkan solar panel mengikuti
arah pergerakan matahari. Solar panel dengan sistem-dual axis memperoleh output
tegangan yang lebih besar daripada solar panel yang dipasang.secara statis.

Kata Kunci ; Dual Axis, LDR, Arduino Mega 2560, Solar Tracker, Panel Surya

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
()
=
Q
c
=
T
1
=
—
Q.
o
=
=
[}
-
c
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
g
S
[
-
o
o
=
(1)
==
=,
=
-
m
Q
o
—
—
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
S o]
s 3
3 Q
Qe s
355
=) =
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
sa 7
3%
3 5
m =
-
358
B e S
= ©
-
533
S8 g
~
< ®
) )
on
9 @ 3
Q 5
59 0
3 =
8 o
8 ®>
< o
(7] m
) 5
c 2 £
£ =
c o
SN
203
= <
s o
p— —
€ 9 3
=
£
3. °
o S
S <
m —
3 £
5 &
°
z ¢
[V
~ >
5 T
a5 ®
- =
& S
= @
Q
=
~
“u
=
~
S
-+
2
=
o
3.
Q
[ =
Q
=
w
=
Q
-
=
3
1)
w
o
S
3

au
m
=
8]
S
-+
8

o
W
x
o
©
-+
o
g.
;
v
=
=’
(1]
x
E.
x
<
1]
Q
(1)
=.
o
)
x
o
1
-+
o

-—d
)
o
-
o
>
Q
3
[}
=
Q
c
—
T
"
n
o
Q
=
o9
=
Q
-
Q
c
w
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
Q
+
=
wn
=
=
o
=]
T
o
3
[}
=
n
o
3
-
c
3
>
o
=
Q.
o
=]
3
(1}
=
<
[}
o
<
-+
=
-
=
%]
c
=
T
(]
-

Programming Dual Axis Solar Tracker for Azimuth and Altitude Rotation Angle
Direction

Abstract

Solar Power Plant (PLTS) is an alternative source of electricity that utilizes solar cells to
convert into electrical energy. In this energy conversion process, solar panels are needed
as a device to capture solar cells. The energy generated from solar panels is
environmentally friendly and can be used in the‘long.term:which does not cause pollution
during energy changes. Dual-axis solar-panels are more free to'track, the angles tracked
are azimuth and altitude, while in“thessingle axis system, only able‘to track one of the
angles. While the dual axis_tracking method utilizes two axes, allowing selar panels to
follow the position or direction of the sun. This dual axis tracking design uses the working
principle of the LDR.sensor. When the MCB tracker. is turned on, the sensor will capture
sunlight and then send'a signal to the Arduino Mega 2560 microcontroller which will.drive
the servo motorso'that the solar panel moves in the direction of.the sunlight. The first test
was carried.outstatically with an altitude angle of 45 ° and an azimuth'angle of 0 ° obtained
an average voltage of 6.7 V. The second test is done by tracking the data obtained which
already displays the condition of the servo angle change by getting an average voltage
value of 10.22 V. At 10:00.the solar.tracker.angle is.101.2 °,then at 12:00.it.is at.an angle
of 80°°-60 ° and at 15:00 it is 40 ° this shows that the solar tracker is able to follow the
direction of the sun's movement from east.to west. From the results of this study it can be
concluded that the dual axis solar tracker prototype using4 LDR sensors is able to direct
the solar panel to follow the direction of the sun‘s movement. Solar panels with a dual axis
system obtain a greater voltage output than.solar panels thatare statically installed.

Key words ; Dual Axis, LDR, Arduino Mega 2560, Solar Tracker, Selar Panel

Vi
Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
()
=
Q
c
=
T
1
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
c
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
g
S
[
-
o
o
-
(1)
==
=,
~
-
m
Q
o
—
e
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
S o]
s 3
5 2@
Qe s
355
=) =
833
3 a3
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
sa 7
3%
3 5
m :
-
358
B e S
=~ 3o
-
533
S8 g
< B
) )
on
9 @ 3
Q 5
59 0
3 =
8 o
8 ®>
< o
(7] m
) 5
c 2 £
£ =
c o
SN
203
S o<
s o
p— —
€ 9 3
=
£
3. °
o
o 2
o —
3 £
5 &
°
z ¢
[V
~ >
5 T
a5 ®
- =
& S
= @
Q
=
~
-
=
~
S
-+
2
=
o
3.
Q
[ =
Q
=
w
=
Q
-
=
3
1)
w
o
S
3

au
m
=
8]
S
-+
8

o
m
x
0
©
~*
(Y
z.
;
o
2,
=.
®
x
E.
x
P
®
Q
o
=.
o
o
x
3
1
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
>
Q
c
=,
T
"
()
o
o
-
o
=
Q
-
o
c
w
o
f=
=
c
=2
~
o9
=
<
o
-
<
wn
=
-
o
35
T
o
3
(]
3
n
o
3>
-
f=
3
>
o
3
Q.
o
3
3
(]
3
<
m
T
c
-
=
o9
>
%]
c
=
T
[}
-

DAFTAR ISI

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ..ot i
LEMBAR PENGESAHAN TUGAS AKHIR ..., iii
KATA PENGANTAR ..ot aatime e e ettt e e e e e e e e e e eeeneaeeeeans iv
ADSTFAK ... e B \Y;
ADSIFACE ... PodlP.............ooeee e I W Vi
DAFTAR IS it it oo satiiimms e eeeeseeeeeesssibeee ahe s Beeseeeeesseeiseeesssereeesssernessasiis Vii
DAFTAR GAMBAR ...ttt s i e tabe e e abe o e e eeneeeeeenes IX
DAFTAR TABEL ... e e et it ettt a e eaee X
DAFTAR LAMPIRAN L.t et et Xi
BAB | PENDAHULUAN ...t ifenase e dineeeee s daaase e ebanaaeseeaens 1
1.0 Latar BlaKang weeueieeieeieieeieeiueaisssnsessaesseenee s eaiionnaeseensadhnnsseesseiinnsnansessseenns 1
1.2 Perumusan Masalah.........ooeeeeeeeeee ettt 2
1.3 Batasan Masalah...ccooooe oot e e tans e eeeeeeeesse it e e e e e e e e n e e eeeens 2
1.4 QRlaN............. g T A VA S IV 2
15 LE@EN............. O - G N B B TS A VR EE D . 2
BAB 11 TINJAUAN PUS T A K At e 000 0ot e e et e st aaeeeaaaaannnnenaaneseeeens 3
2.1 Pembangkit Listrik Tenaga Surya (PLTS) ..o 3
2.2Panel Syrgl... R Y ¥ 0 S A Y u V. DN .V oo U ... A 3
2.3 800l TrACKEE ... e 5
2.4 Sistem Dual AXiS SOIAr TraCker ...t 6
2.4.1 AZimuth e 6
2.4.2 SUAUE ARTTUAR ... 7

2.5 SOftWAre ArdUINO IDE ... ... et eeeeeeeeeeeeeeeeennenennnenees 7
2.5.2 Bagian-Bagian ArduinOIDE ..ot 9

2.6 Komponen-Komponen Pada SIStEm ..........ccccoveiiiininininieiese e 10
2.6.1 MIKIOKONTIOIRT .. .o 10
2.6.2 Arduing Mega 2560 .........cceiiririiieieie e 11
2.6.3 Light Dependent ResiStor (LDR) ......ccooveiiiiiieiiecie e 12

Vii

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
()
=
Q
c
=
T
1
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
c
)
=
o
=
==
[}
T
[}
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
g
S
[
-
o
o
-
(1)
==
=,
~
-
m
Q
o
—
e
o
=
o
-
-
o

N
Qoo
S o]
s 3
5 2@
Qe s
355
=) =
833
3 a3
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
sa 7
3%
3 5
m :
-
358
B e S
=~ 3o
-
533
S8 g
< B
) )
on
9 @ 3
Q 5
59 0
3 =
8 o
8 ®>
< o
(7] m
) 5
c 2 £
£ =
c o
SN
203
S o<
s o
p— —
€ 9 3
=
£
3. °
o
o 2
o —
3 £
5 &
°
z ¢
[V
~ >
5 T
a5 ®
- =
& S
= @
Q
=
~
-
=
~
S
-+
2
=
o
3.
Q
[ =
Q
=
w
=
Q
-
=
3
1)
w
o
S
3

au
m
=
8]
S
-+
8

o
m
x
0
©
~*
(Y
z.
;
o
2,
=.
®
x
E.
x
P
®
Q
o
=.
o
o
x
3
1
-+
Y

-
o
o
=
o
3
Q
3
(]
>
Q
c
=,
T
"
()
o
o
-
o
=
Q
-
o
c
w
o
f=
=
c
=2
~
o9
=
<
o
-
<
wn
=
-
o
35
T
o
3
(]
3
n
o
3>
-
f=
3
>
o
3
Q.
o
3
3
(]
3
<
m
T
c
-
=
o9
>
%]
c
=
T
[}
-

2.6.4 IMOLOT SBIVO ...ttt ettt 13
2.6.5 Solar Charge Controller ... 14
2.6.6 INVEITET ...t 15
2.6.7 Miniatur Circuit Breaker (MCB) ........ccceoviiieiieieiie e 15
2.6.8 Bateral VRLA ... 16
BAB 11l PERANCANGAN DAN REALISASE ... e, 18
3.1 RaNCaNgan AlQL ...t otion e ceese e see e st SR e 18
3.1.1 Deskripst Alab: . caie oo B B 19
3.1.2 Cara KeraAIRL ..........ccooiiiiiiiei i Bl 19
3.1.3 SpesiTiKast ALt ... i ot L9
3.1.4.D1agram BIOK..... coeiiiieiiee e iinanee s daens e ennate e atheeseabhee s S enee e neas 22

R TS S o (011 - T s SO SO SO ST 23
F2ealisasi Alat.. ... AN 2. A . N ... 24
3.2.1 Proses KoNStIUKST AL uustiiiei. v cinseesee dennne e denn e tann e baane e 24
3.2.2 Rangkaian LDR ......cuee it cafhne s adbaanee e shnaanee s dannann e 25
3.2.3 Rangkaian MOTOE SEIVO .........oiiiiieiieeie e eiiiennee e dinaan e iraanasseeees 25
3.2.4 Rangkaian Elektrikal Keseluruhan..................c i 26
3.2.5 Perancangan Perangkat Lunak ( SOftware )............at e eeaeeseasenscne 27
BAB [V PEMBAH A S AN ettt taae e ste e aaneaae s eaan s neaannnnaaseeeans 30
4.1 Pengujian Solar TraCKiNg .....cccveeiieieaiesieneee e se e see e e see e e 30
4.1.1°DeSKIiPST PEAGUJTAN ... . sueurs ferr b vanses s ae it taeanesneansansansansasnensesseanasscesens 30
4.1.2 ProOSEAUr PENGUJIAIN ....c. veriiuestiateaaneseeiuneseseeane s aassansassansasseasasneanasscesess 31
4.1.3 Data Hasil PENQUJITAN . cxx. v ftieveim e or s B e e i s caanaansansasnessssneasanscenens 31
4.1.4 Analisa Hasil Data ... e b 32
BAB V PENUTUP ..ottt 34
5.1 Kesimpulan..... I e 34
5.2 SANAN ...ttt 34
DAFTAR PUSTAKA ettt e e e nnae e nnne e 35
RIWAYAT HIDUP PENULIS ..ottt L-1

viii

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

undede )ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1e) Yyninas neje ueibeqas yelueqiadwasw uep uewnwnbusw buese|iq °z
ejie)jer 3B yiuyalijod 1efem Buek uebunuada)y ueyibniaw yepn uedipnbuad 'q

XL
o
x
0
= I BB
» 9% § Gambar2.
o
g5 .Q- § Gambar 2.
es 8 =
EQ N =
23 .. A Gambar?2.
55 >
=@ 2 Gambar 2.
a [ -+
39 2 Gambar 2.
m
20 =
:,:@. = Gambar 2.
o
$§5 & Gambar2
3§ @
g ; g. Gambar 2.
=£ & Gambar2
3sS =
4 o
S = Gambar 2.
=9 =
< Y]
39 Gambar 2.
3E
3@ Gambar 2.
53
g Gambar 2.
5 =
85 Gambar 2.
€3
g3 Gambar 2.
58
gé Gambar 3.
o3
S5 Gambar 3.
—-:
%'8- Gambar'3.
=]
m
23 Gambar 3.
=3
3% Gambar 3.
L c
3 = Gambar 3.
=
o e Gambar 3.
33
=8 Gambar 3.
Q ..
= Gambar 3.
:’f Gambar 4.
&
= Gambar 4.
%
Q
=
g
g
3
1)
S
=

DAFTAR GAMBAR

1 MOdUl PAnel SUMYA........coveiiiieieeie e 3
2 Panel Surya Polycristalling 20WP ..........ccccoooiiiinieninie e 5
3 .S01ar TIACKET ..cceiie s 6
4 Dual AXIS SOlar TraCKer .. ...t st - Miiaecveeeeeneeseesiesienieneessesensens 6
5 Sudut elevasi dan SUdUEAZIMULN ...............ooo i i 7
6 ArduinOIDESORIWATE .........ccooiiiiiieiiiie e sbine B e 8
T SKEtCLA g...........oooveeiriereire e B N veeveesreenesennrennreseeseees SN M+ 9
8 Sketeh ArduiNOADE fiii........cc.ooviiiiioitbe e i v 9
9 Mikrokontroler Arduino Mega 2560..........ccccimte e thee i e e 11
10 Light Dependent RESISION ......ice ..o iiuereeeeienneenetanas s eeonnteeeesnteeseeenens 13
11 Motor Servo MGO96R ..ot it 13
12 Solar Charge Controller...............ccc et 14
13 Inverter S00WV ... et e dh e e 15
14 Bentuk fisik MCB dan Simbol............c e 16
15 Baterai VRLA 12V 7.5AH ..ol e 17
1 Rancangan Prototype solar tracker dual-axis st e ieieiesienecnnen. 18
2BlokDijiil. .Y o S B bn ol =d V4 QL LV NN ... 22
3 Flowchart.. ..ot ettt s s remniioms e s e b T i e e 23
4 RaNQKA PANEI SUMYA 1ivee.. oo sumenseanecdon e sananneanaesseanssssassnsssnssnasaneeseens 24
3 RANgKai JE T N W e 1 U ... 25
6 SkematiK IMOTOTr SEIVO .. iu .. ikt eib e s B8k anaannennesnasneaneanae e 26
7 Rancangan Sistem Elektrik ... ... 26
8 Inisialisasi library dan pin LDR ... ssssone e 28
9 Menghitung rata-rata SErVO ... e e 29
1 Grafik sudut servo altitude ...........ccoveeiiiiiie e 32
2 Grafik sudut Servo azimuth ..........cccoieeiiiiie e 33

Politeknik Negeri Jakarta



DAFTAR TABEL

20
27
30

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Tabel 3. 2 Konfigurasi Pin yang Digunakan............cccccociiiininiiieicience

Tabel 3. 1 Spesifikasl HardWare ...........ccccvveeiiiieiiese e
A" Tabel 4. 1 Daftar alat dan Bahan Pengujian............cccoeoiininninineinenesecs

! Tabel 4. 2 Hasil pengujian data statis....

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

Politeknik Negeri Jakarta




DAFTAR LAMPIRAN

— N ™M O

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Lampiran 1

LAMPITAN 2 ...ttt
LaAMPITAN 3 ..ot
Lampiran4 ...,

Lampiran 5

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

Xi

Politeknik Negeri Jakarta




eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
v
1]
=
Q
S
=
T
o
=
—
Q.
o
~
3
[}
bl
o
0
~
o
=
==
[}
T
[}
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
g
Y
N—
[
-
v
o
-
()
==
2,
~
=
[
Q
o
P
e
o
=
o
-
-
o

N
) )
S o
s 3
= Q
Ay
35S
=) =
g2 ¢
E]
3 <
c )
s
233
(Y c
E =
2& 7
5 >%
3 -
m :
=
358
B e S
o
g =8
E) o
S2s
< B
o 8 3
o
g @B
Q S
o o
S =
o o
o =
< °
w o
) S
c =
E®D
= 3
2273
- -
< <
o Q
= =
< 3
= ~
£
3. o
[oR S
S =
m —
3 £
o =
s 3
z ¢
')
~ >
5
T B
L] =]
c -
5
=
)
=
~
)
3
=
o
3.
Q
=
Y
=
g
Y]
g
3
o
o
)
=

au
v
=
8]
S
~*
8

T
Q
x
8]
T
-+
)
g.
;
1
o
='
(1]
Fal
E'
~
r
1]
Q
()
=.
o
o
x
o
-
-+
o

-
=
o
=
o
=
Q
3
[}
=
Q
<
—
T
4
()
o
o
Q
o
=
Q
-
Q
=
[’
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
Q
o~
<
=
3
-
Q9
=
T
Q
3
[}
=
n
o
=
-
c
=
=
Q9
=
Q.
o
=]
3
[}
=
<
[}
T
c
-
=
o
=
(")
c
3
T
(]
-

BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pembangkit Listrik Tenaga Surya~(PLTS)..merupakan sumber listrik
alternatif yang memanfaatkan-sel.surya untuk diubah.menjadi energi listrik.
Dalam proses perubahan energi ini, dibutuhkan panel surya sebagai perangkat
untuk menangkap sel surya. Energi yang dihasilkan dari panel surya:ramah
lingkungan dan dapat _digunakan dalam  jangka panjang yang tidak
menimbulkan polusi selama perubahan energi.

Terdapat 3 jenis inovasi pemasangan Pembangkit Listrik Tenaga Surya
(PLTS) yaitu sistem fix mounting, single axis tracker, dan dual axis tracker
(Dhimas Tridian Yossa, Mamat Rokhmat & Aripriantoni, 2020). PLTS Dual-
axis lebih leluasa melakukan tracking; sudut yang di lacak adalah azimuth dan
altitude, sedangkan pada sistem single axis, hanya.mampu.melacak salah satu
sudut (Muhammad Ridho Dewanto dkk., 2022). Sementara metode tracking
dual axis memanfaatkan dua sumbu, memungkinkan panel surya mengikuti
posisi atau arah matahart.

Muhammad Igbal Suryadi (2021) melakukan penelitian dengan membuat
prototype solar tracker " single ‘axis,” menggunakan NodeMCU sebagai
mikrokantroler , motor stepper dan sensor LDR (Light Dependent Resistor).
Dalam penelitiannya, daya yang dihasilkan kurang optimal karena sistem yang
digunakan hanya dapat menggerakkan panel satu arah saja.

Sehingga pada kesempatan kali ini, penulis akan merancang prototype solar
tracker dengan sistem.dual axis yang-memungkinkan panel surya bergerak ke
segala arah mengikuti matahari setiap waktu menggunakan mikrokontroler
Arduino Mega 2560 dan 4 buah sensor LDR. Oleh karena itu, pada laporan ini
akan dibahas mengenai “Pemrograman Dual Axis Solar Tracker Terhadap
Arah Sudut Putar Azimuth dan Altitude”
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1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan, maka perumusan

masalah dalam penulisan ini antara lain :

1. Bagaimana cara mengoperasikan solar tracker dual axis untuk
mengarahkan panel surya dalam. _mengikuti pergerakan arah
matahari secara otomatis?

2. Bagaimana cara.memprogram mikrokontroler Arduino Mega 2560

untuk solar tracker dual axis?

1.3 Batasan Masalah

Adapun batasan masalah pada tugas akhir ini sebagai berikut:

1. Membahas desain prototype dual axis solar tracker dengan
menggunakan panel surya 20wp.
2. Pengujian dilakukan dilokasi outdoor

3. Pengujian hanya dilakukan saat kondisi cuaca cerah

1.4 Tujuan
Adapun tujuan yang ingin dicapai dari Tugas Akhir ini.adalah :

1. Merancang dan membuat sistem .solar tracker dual axis dengan
menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 2560.
2. Dapat mengoperasikan dan mengarahkan panel surya sesuai dengan

arah pergerakan matahari dengan mengatur sudut panel.

1.5 Luaran
1. Prototype Rekayasa Sudut Putar Azimuth dan Altitude Tracking
Dual Axis pada:Model Pembangkit Listrik Tenaga Surya
2. Laporan Tugas Akhir
3. Draft Artikel llmiah
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Kesimpulan yang didapatkan dari.pengujian-serta pembahasan alat yang
telah dilakukan adalah:

1.

Prototype solar'tracker dual axis dengan menggunakan 4-buah sensor
LDR mampu mengarahkan solar panel mengikuti arah pergerakan
matahart.

Solar panel dengan sistem dual axis memperoleh. rata-rata output
tegangan yang lebth-besar daripada solar panel yang dipasang secara
statis.

Berdasarkan data hasil uji.coba, sistem solar tracker dengan dual axis
memperoleh rata-rata tegangan sebesar 10,22V, sedangkan solar
tracker yang dipasang secara statis memperoleh rata-rata tegangan

lebih kecil yaitu sebesar 6,7V

5.2 Saran

Berdasarkan hasil pengujian serta pembahasan yang telah dilakukan, berikut

merupakan beberapa saran dari penulis :

1.

Menambahkan program*RTC untuk menghasilkan sudut yang sesuai
dengan realtime

Komponen yang digunakan dalam pembuatan tugas akhir ini hanya
dapat digunakan saat kondisi cerah, sehingga perlu dibuat desainsolar
tracker dualaxis.yang dapat digunakan di 2 kondisi, yaitu.kendisi cerah

dan hujan.

34
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2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Source Code

#include <Servo.h>

exdid yeH

[*DEKLARASI PIN*/

constint pin_LDR_TL = AQ;
constint pin_LDR T
const int

const int
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int avgtop = 0;

: Jaquins ueyangakuaw uep ueywnjuesuaw eduey jui siiny eAiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw bueseig °L

int avgbot = 0;

int avgleft = 0;
int avgright = 0;
int elevation = 90;

int azimuth = 90;

[*DEKLARASI DAY A*/
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float tegangan = 0;

float arus = 0;
char a[8];
char b[8];

int hasil_elevation;

int hasil_azimuth;

/IDEKLARASI READ INPUT SERIAL
char  inChar RX;

String™ .nputString;

int « A B;

/IDEKLARASI RATA-RATA ELEVATION
const int numReadings_elevation_azimuth = 100;

int readings_elevation[numReadings_elevation_azimuth]; _//the readings from
the analog input

int readlndex_elevation = 0; /I the index ofthe current reading
int total_elevation = 0; /i-the running total
int average_elevation = 90; Il the average

IIDEKLARASI'RATA-RATA AZIMUTH

int readings_azimuth[numReadings_elevation_azimuth];  // the readingsfrom
the analog input

int readIndex_azimuth = 0; /I the index of the current reading
int total_azimuth = 0; /I the running total

int average_azimuth = 90; /I the average

void setup() {

Serial.begin(9600);
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L-5

servoAzimuth.attach(pin_servoAzimuth);
servoElevation.attach(pin_servoElevation);
servoAzimuth.write(90);

servoElevation.write(90);

pinMode(pin_LDR_TL, INPUT);
pinMode(pin_LDR_TR, INPUT);
pinMode(pin_LDR/BL, INPUT);
pinMode(pin/LDR_BR, INPUT);

for (int thisReading_elevation_azimuth = 0; thisReading_elevation ‘azimuth <

thisReading_elevation_azimuth; thisReading_elevation _azimuth++) {

readings_elevation[thisReading_elevation_ azimuth] = 0;

readings_azimuth[thisReading elevation_azimuth] =0;

}

oid loop() {
readSensorLDR();

/I read_input();

oid readSensorLDR() {

readLDR_TL = analogRead(pin_LDR_TL);
readLDR_TR = analogRead(pin_LDR_TR);
readLDR_BL = analogRead(pin=LDR_BL);
readLDR_BR = analogRead(pin_LDR_BR);

avgtop = (readLDR_TR + readLDR_TL) / 2;
avgbot = (readLDR_BR + readLDR_BL) / 2;
avgleft = (readLDR_TL + readLDR_BL) / 2;
avgright = (readLDR_TR + readLDR_BR) / 2;
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elevation = avgtop - avgbot;

azimuth = avgright - avgleft;

/I Serial.print(readLDR_TL); Serial.print("\t"*);"Serial.printin(readLDR_TR);

/I Serial.print(readLDR_BL); Serial.print(*\t"); Serial.printin(readLDR_BR);
Serial.print("\n");

total_elevation.= total_elevation.- readings_elevation[readindex_elevation];

readings_elevation[readindex_elevation] = hasil_elevation;

total_elevation = total_elevation+ readings_elevation[readIndex_elevation];

readlndex_elevation = readIndex_elevation + 1;

if (readIndex_elevation >= numReadings_elevation_azimuth) {
readindex_elevation = 0;

}

average_elevation = total_elevation / numReadings_elevation_azimuth;

total_azimuth = total_azimuth - readings_azimuth[readlndex_azimuth];

readings_azimuth[readIndex_azimuth] = hasil_azimuth;

total_azimuth = total_azimuth + readings_azimuth[readIndex_azimuth];

readIndex_azimuth = readIndex.azimuth +.1;

if (readIndex_azimuth >="numReadings_elevation_azimuth) {
readIndex_azimuth =.0;

}

average_azimuth = total_azimuth / numReadings_elevation_azimuth;

hasil_elevation = map(elevation, -400, 400, 0, 180);
hasil_azimuth = map(azimuth, -300, 300, 0, 180);

if (hasil_elevation > 180) {
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hasil_elevation = 180;

}

else if (hasil_elevation < 0) {
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hasil_elevation = 0;

}

if (hasil_azimuth > 180

hasil_azimuth =

=@ )
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if (inChar_RX
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A = (inputString.toFloat());
inputString = "";

}

else if (inChar_RX =="B") {
B = (inputString.toFloat());
inputString = "";

}
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 4
Datasheet MG996R

MG996R High Torque
Metal Gear Dual Ball Bearing Servo
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This High-Torque MG996R Digital Servo features metal gearing resulting in extra
high 10kg stalling torque in a tiny package. The MG996R is essentially an upgraded
version of the famous MG995 servo, and features. upgraded shock-proofing and a
redesigned PCB and IC control system that make it much more accurate than its
predecessor. The gearing and motor have also been upgraded to improve dead
bandwith and centering. The unit comes complete with 30cm wire and 3 pin 'S’ type
female header connector that fits most receivers, including Futaba, JR, GWS,
Cirrus, Blue Bird, Blue Arrow, Corona, Berg, Spektrum and Hitec.

This high-torque standard servo can rotate approximately 120 degrees (60 in each
direction). You can use any servo code, hardware or library to control these servos,
so it's great for beginners who want to make stuff move without building a motor
controller with feedback & gear box, especially since it will fit in small places. The
MG996R Metal Gear Servo also comes with a selection of arms and hardware to

get you set up nice and fast!
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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