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PENGATURAN SUDUT TEMBAK PENCAHAYAAN LAMPU DEPAN
MOBIL

Abstrak

Sistem penerangan dari suatu kendaraan merupakan hal yang penting dalam sebuah
kendaraan yaitu sebagai penerangan utama selama perjalanan malam serta sinyal
untuk memberi tanda kepada pengemudi lain saat berbelok. Masalah yang sering
terjadi yaitu banyak pengendara mobil yang kurang.memperhatikan kondisi lampu
kendaraan yang mereka kendarai. Apabilasorot headlamp mobil yang terlalu rendah,
maka ada bagian jalan yang tidak tersorot. Sebaliknya, jika.sovet headlamp mobil
terlalu tinggi maka focus” lampu tidak menyinari area pandang.dengan baik.
Akibatnya, tidak dapatmelihat benda atau halangan yang ada di depansehingga bisa
menabrak separator atau pembatas jalan. Selain itu, jika sorot lampu mobil yang
arahnya melebar kemana-manawakan membuat penglihatan pengendara lain yang
berada pada posisi berlawanan arah dapat terganggu. Sistem penerangan lampu
mobil berbasis atmega328 sebagai modul latih dapat mengatur sorot lampu mobil
sehingga sistem ini dapat digunakan sebagai media pembelajaran agar selalu
memperhatikan kondisi lampu. Dalam sistem ini, Arduino Atmega328 sebagai
mikrokontroller, motor servo untuk menggerakkan sorot headlamp mobil, dan
gerakan sorot headlamp mobil dapat diatur melalui LCD TF'T Nextion. Motor servo
mampu menggerakkan headlamp mobil hingga 180 °sehingga dapat diketahui sorot
lampu yang tepat untuk digunakan dalam perjalanan.

Kata Kunci : sorot headlamp mobil, motor servo, sistem penerangan

vi
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CAR LIGHTING ANGLE SETTINGS
Abstract

The lighting system of a vehicle is an important thing in a vehicle, namely as the main
lighting during night trips as well as a signal to signal other drivers when turning.
The problem that often occurs is that many-ear drivers do not pay attention to the
condition of the lights of the vehiclesthey-are driving. If the highlight of the car's
headlamp is too low, then there.areparts of the road that arenothighlighted. On the
other hand, if the car's headlamp is too high, the focus light will. not.illuminate the
field of view properly. As awresult, they cannot see objects or obstacles in front so they
can hit the separator or road divider. In addition, if the beam of the car's headlights
widens everywhere; it will disturb.the vision of other drivers who are in the opposite
direction. Atmega328-based car lighting system as a training module can adjust.the
car's headlights so that this system can be used as a learning medium to always pay
attention to the condition of the lights. In this system, Arduino Atmega328 as a
micraocontroller, servo motor to drive the car headlamp beam, and the car headlamp
beam:movement can be adjusted via the Nextion TFT LCD. The servo motor is able
to move the car's headlamp up.to 180.°s0 that it.can know the right light for use on
the trip.

Keywords: car headlamp highlight, servo motor, lighting system
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2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Gambar 3. 9 Program Arduino untuk Mengubah Nilai Sudut Motor Servo dari LCD

TFT dengan Cara Ditambah atau Dikurangi

Gambar 3.
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10 Program Arduion untuk Proses Menampilkan Nilai Sudut Servo

1 Konfigurasi Sistem Pengujian ..........cccceeecvveeiiiieiiiieeciie e
2 Kondisi Saat TFT LCD.Nextion Mengatur. Sudut Motor Servo 180°.
3 Kondisi Saat Headlamp Mobil Diatur Sudutnya 180 . w...ocoveennee.
4 Kondisi Saat TFT LCD Nextion Mengatur Sudut Motor Serve 100 °.
5 Kondisi Saat Headlamp Mobil Diatur Sudutnya 100°.....................os
6 Kondisi Saat TET LCD Nextion Mengatur Sudut Motor Servo 60°..
7 Kondisi Saat Headlamp Mobil Diatur Sudutnya 60°.............0............
8 Kondisi Saat TFT LCD Nextion Mengatur Sudut Motor Servo 0°.....

9 Kondisi Saat Headlamp Mobil Diatur Sudutnya 0°............ oo

1 Tampilan Jadi Alat Tampak Depan ... .eessiiiimeaneesneesseessueeseeeenneens
2 Tampilan Jadi Alat Tampak Atas........ce.... o deiin e e
3 Tampilan Jadi Alat Tampak Samping .....cccceceeeeeeeseeenueesnnessinesnneennnennn.
4 Desain 3D Perangkat Bagian Dalam Untuk Tampilan Depan ............
5 Desain 3D Perangkat Bagian Dalam Untuk Tampilan Samping ........
6 Desain 3D Perangkat Bagian Luar Untuk Tampilan Samping............

7 Desain3D.Perangkat Bagian Luar Untuk Tampilan Depan .ai.......
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BABI
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Lampu depan atau headlamp sangat berguna saat berkendara malam hari.
Mengatur sudut tembak lampu kendaraan erat kaitannya dengan keselamatan di
jalan. Jika sudut headlamp mobil terlalu rendah, ada bagian yang tidak tersorot.
Sebaliknya, jika sudut seadlamp mobil terlalu tinggiakan mengubah fokus lampu
sehingga tidak menyinari area pandang dengan baik. Akibatnya, tidak bisa melihat
benda atau halangan<yang ada di depan. Sorot lampu yang tidak.sesuai juga
membahayakanspengemudi lain karena bisasmenyilaukan pengemudi dari arah

berlawanan.

Pengaturan sudut tembak lampu juga dijadikan bagian dari. pembelajaran
karena dampaknya yang fatal jika tidak mengetahui sudut lampu_yang tepat
sebelum digunakan untuk bepergian. Apabila sorot headlamp mobil yang terlalu
rendah, maka ada bagian jalan yang tidak tersorot. Sebaliknya, jika sorot headlamp
mobil terlalu tinggi maka fokus lampu tidak menyinari area pandang dengan baik.
Akibatnya, tidak dapat melihat benda atau halangan yang ada di'depan sehingga
bisa menabrak separator atau pembatas jalan. Selain itu, jika sorot lampu mobil
yang arahnya melebar kemana-mana akan membuat penglihatan pengendara lain

yang berada pada posisi berlawanan arah dapat.terganggu.

Pengaturan sudut tembak pencahayaan lampu depan mobil dilakukan dengan
motor servo yang diatur gerakannnya melalui mikrokontroller menggunakan LCD
TFT Nextion sebagai antarmuka. Sudut tembak lampu depan mobil akan bergerak
sesuai dengan masukan dari LCD TFT Nextion berupa ditambah atau dikurangi
sudutnya. Lalu, dapat diketahui seberapa besar intensitas cahaya lampu depan
mobil saat sudut tembak lampu mobil terlalu tinggi: Begitupun sebaliknya, dapat
diketahui seberapa besar intensitas cahaya lampu depan mobil saat sudut tembak
lampu mobil terlalu rendah. Dengan demikian, pentingnya untuk mengetahui sudut
tembak lampu mobil yang tepat sehingga akan menyinari area pandang dengan

baik dan tidak mengganggu pengelihatan pengendara lainnya.

Politeknik Negeri Jakarta
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1.2 Rumusan Masalah

1.

Bagaimana pemrograman mikrokontroller atmega328 untuk sistem

penerangan mobil sebagai modul latih?

. Bagaimana pengaturan sudut tembak pencahayaan lampu depan mobil

dengan motor servo pada sistem penerangan mobil sebagai modul latih?

. Mengapa sudut tembak pencahayaan‘lampu depan mobil perlu diatur?

Batasan Masalah

Adapun batasansmasalah dalam Tugas Akhir ini adalah:

1.

p.
3.

Pengaturan sudut tembak pencahayaan lampu depan mobil pada sistem
penerangan lampu mobil berbasis Atmega328 sebagai modul latih hanya
mampu mengatur sudut tembak antara 0-180°.

Aktuator yang digunakan padasistem ini adalah Motor Servo.

LCD TFT Nextion sebagai antarmuka dalam sistem ini memberi input ke

motor servo.

Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari Tugas Akhir ini adalah:

1.

Melakukan pengembangan modul latih dari sistem konvensinal menjadi

sistem digital.

.'Membuat pemrograman sistem pengaturan sudut tembak pencahayaan

lampu depan mobil berbasis atmega328 sebagai modul latth dan dapat
mengatur sudut pencahayaan padarlampu depan mobil dengan motor

SE€rvo.

. Agar para siswa mengetahui sudut pencahayaan lampu depan mobil yang

aman sehingga tidak mengganggu pengelihatan pengendara lain.

Luaran

Adapun luaran dari Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut:

a.

Bagi lembaga pendidikan

e Sistem penerangan mobil berbasis atmega 328 sebagai modul latih

Politeknik Negeri Jakarta
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e Laporan Tugas Akhir
e Draft/Artikel Ilmiah
e Hak Cipta desain alat

b. Bagi mahasiswa

Hak Cipta : | ‘ | o |
e 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber: o
¢ 2N 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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BABYV
KESIMPULAN DAN SARAN
5.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian pada perangkat sistem penerangan lampu depan

mobil berbasis Atmega328 sebagai modul latih yang telah dilakukan dapat
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didapatkan kesimpulan bahwa:

1. Pemrogaman mikrokontroller Atmega328 pada sistem penerangan mobil
sebagai modul latih dapat berjalan dengan baik. Pemrogaman ini dibuat
dengan menggunakan sofiwaré, Arduino IDE dengan menambahkan
library yang dibutuhkan dan dihubungkan dengan program LCD TFT
Nextion.

2. Perangkat dapat menjalankan fungsinya dengan baik seperti motor servo
dapat menggerakkan sudut tembak pencrangan lampu mobil antara 0-180°
yang dapat diatur sudutnya.melalui LCD TET Nextion.

3. Pentingnya untuk mengatur sudut tembak pencahayaan lampu depan
mobil yang aman sehingga tidak mengganggu penglihatan pengemudi dari

arah yang berlawanan.
5.2° " Saran

Saran-saran untuk _pengembangan pada . ‘pengaturan” sudut tembak
pencahayaan lampu depan mobil selanjutnya adalah menambahkan sensor yang
dapat mendeteksi perubahan sudut seperti sensor MPU6050. Agar nilai sudut
headlamp dapat dibandingkan dengan data bacaan sensor sehingga didapatkan nilai

perbandingan antara keduanya.
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Riwayat Hidup Penulis

Lampiran 1

© 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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Lampiran 2
SOP PENGGUNAAN PERANGKAT SISTEM PENERANGAN MOBIL
BERBASIS ATMEGA328 SEBAGAI MODUL LATIH

Kelistrikan:

1. Power Supply
Tegangan Input

2. Stepdown LM2596
Tegangan Input

3. Arduino Uno Atmega328
Tegangan Input

4. LCD TET NX4832T035 O11R
Tegangan Input

5. Sensor BH1750

Tegangan Input

#1250 VAC

: 12 VDC
:5VDC

: 5 VDC
:4.5VDC
:4.8-7.2 VDC
: 5VDC

:12 VDC

2 12VDC

2142 cm x 50 cm x 70 cm
1 15 Kg

: Alumunium

: Putih

Modul latih digunakan untuk’ mengetahui wiring, mengukur lux, dan

6. Motor Servo
Tegangan Input
7. Relay 2-Channel
Tegangan Input
8. Lampu Halogen
Tegangan Input
9. Lampu Sein
Tegangan Input
MekKkanis:
1. Ukuran Kerangka
2." Berat Kerangka
3. 'Bahan Kerangka
4. Warna Kerangka
Fungsi:
1.
mengatur sudut lampu mobil:
SOP Pemakaian Alat:
1.

Hubungkan perangkat ke stopkontak tegangan AC.

2. LCD TFT NX4832T035 011R akan menampilkan data hasil pembacaan

sensor BH1750 dan tiga pilithan‘'menu:-Menu pertama untuk menyalakan
atau mematikan lampu. Menu kedua mengatur pilihan antara lampu jarak
jauh atau lampu jarak dekat. Menu ketiga untuk mengatur sudut pada

motor servo.

Pengguna dapat memilih menu yang tersedia dengan menyentuh pada

layar LCD TFT NX4832T035 O11R.

Wiring untuk lampu headlamp mobil dimulai dengan menghubungkan
socket lampu headlamp mobil dengan socket power supply menggunakan
kabel banana merah untuk VCC dan hitam untuk GND.
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10.

I11.

12

13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

22.

Wiring untuk lampu sein mobil dimulai dengan menghubungkan socket
merah lampu sein 1 dengan socket merah lampu sein 2 menggunakan
kabel banana merah.

Sama seperti sebelumnya, hubungkan socket merah lampu sein 3 dengan
socket merah lampu sein 4 menggunakan kabel banana merah.

Setelah itu, hubungkan socket hitam lampu sein 1 dengan socket hitam
lampu sein 2 menggunakan kabel banan hitam.

Sama seperti sebelumnya, hubungkan socket.hitam lampu sein 3 dengan
socket hitam lampu sein 4 menggunakan kabel banana hitam.

Kemudian, hubungkan" socket merah lampu seinl dan sein 2 yang
keduanya sudah terhubung ke socket merah toggle switch.1 dengan kabel
banana merah:

Sama seperti sebelumnya, hubungkan, socket merah toggle switch 2
dengan” socket merahslampu sein 3 dan sein 4 yang keduanya sudah
terhubung menggunakan kabel banana merah.

Lalu, hubungkan socket *L° flasher dengan socket hitam toggle switch A
menggunakan kabel banana hitam.

Lakukan hal yang sama dengan toggle switch B, hubungkan socket ‘L’
flasher dengan socket hitam toggle switch B menggunakan kabel banan
hitam.

Lalu, hubungkan socket merah toggle switch B ke 'socket merah lampu
sein 1 yang terhubung dengan lampu sein 2 dan ke socket merah lampu
sein 3 yang terhubung dengan lampu sein 4.

Hubungkan socket power supply merah dengan socket ‘B’ flasher
menggunakan kabel banana merah untuk dan hubungkan socket hitam
power supply dengan socket hitam lampu sein 1 yang terhubung dengan
lampu sein 2.

Sama seperti sebelumnya; hubungkan kembali socket power supply hitam
dengan lampu sein 3 yang terhubung dengan lampu sein 4 dengan kabel
banana hitam.

Jika ingin menyalakan lampu sein kanan, maka geser toggle switch A ke
kanan.

Apabila ingin menyalakan lampu sein kiri, maka geser toggle switch A ke
kiri.

Dan untuk mematikan lampu sein, maka geser kembali toggle switch A ke
tengah.

Jika ingin menyalakan lampu hazard, maka geser toggle switch B ke
kanan.

Apabila ingin mematikan lampu hazard, maka geser toggle switch B ke
tengah.

Jika pengguna ingin menyalakan atau mematikan lampu headlamp mobil,
maka dapat menyentuh tombol ‘ON’ untuk menyalakan atau ‘OFF’ untuk
mematikan pada LCD TFT NX4832T035 O11R.

Kemudian, untuk memilih lampu jarak jauh atau jarak dekat dapat
menyentuh tombol lampu jarak jauh atau lampu jarak dekat pada LCD
TFT NX4832T035_O11R.
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23. Lalu, untuk mengatur sudut servo dengan menambah atau mengurangi

sudutnya dapat dilakukan dengan menyentuh tombol tambah atau kurang

pada LCD TFT NX4832T035 O11R.
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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
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Gambar L. 1. Tampilan-Jadi Alat Tampak Depan
Gambar L: 2 Tampilan Jadi Alat Tampak Atas

Lampiran 3
Foto Alat
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Gambar L. 3 Tampilan Jadi Alat Tampak Samping

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 4
Desain 3D Perangakat Sistem Penerangan Mobil Berbasis Atmega328
sebagai Modul Latih
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Datasheet Motor Servo MG995

31150-MP
MG995 High Speed-Servo-Actuator
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Tie unit comes complete with“color coded 30cm wire leads with'a:3 X.1 pin 0.1"

P%h type female header connector that matches most receivers, including
Q
F@aba, JR, GWS, Cirrus, Blue BirdyBlue Arrow, Corona, Berg, Spektrum and

Higec.
=

TI%S high-speed servo actuator is not code dependant; You can use any servo
Y

eyieyer LIabap yiwjayjod uizi eduey

code, hardware or library to control them. The MG995 Actuator includes arms

and hardware to get started.

Specifications

e Weight: 55 g
Dimension: 40.7 x 19.7 x 42.9 mm approx.
Stall torque: 8.5 kgf:cm (4.8 V), 10 kgf:cm (6 V)
Rotation Angle: 120deg. (+- 60 from center)
Operating speed: 0.2 s/60° (4.8 V), 0.16 s/60°(6 V)
Operating voltage: 4.8 V to 7.2°V
Dead band width: 5 ps
Stable and shock proof double ball bearing:design
Metal Gears for longer life
Temperature range: 0 °C — 55 °C
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31150-MP
MG995 High Speed Servo Actuator
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Duty Cycle

48V1072V i
Power i
and Signal

20 ms (50 Hz)
PWM Period

Information obtained from or supplied by mpja.com or Marlin P. Jones and
Associates inc. is supplied as a service to our customers and accuracy is
not guaranteed nor is it definitive of any particular part or manufacturer.
Use of information and suitability for any application is at users own
discretion and user assumes all risk.
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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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DASAR TEORI

A. Penerangan Mobil

Sistem penerangan adalah suatu sistem yang tersusun dari berbagai
macam komponen kelistrikan dan kabel-kabel penghantar yang saling
berhubungan antara komponen satu dengan.yang lainnya yang membentuk
suatu sistem dengan fungsi yangberbeda-beda. Sistem penerangan pada
kendaraaan merupakan suatusistem yang sangat penting untuk keamanan
dan kenyamanan dalam berkendara, oleh sebab itu sistem penerangan
harus dapat bekerja dengan baik dan harus mengikuti peraturan
perundang-undangan yang berlaku. Fungsi sistem penetangan mobil
adalah sebagai penerangan pada kendaraan untuk memberikan tanda-tanda
kepada pengendara lain pada saat 18 akan membelok maupun akan

berhenti sehingga pengendara akan aman dari Kecelakaan.

.. Lampu Depan

Lampu Depan merupakan salah satusistem penerangan yang
ditempatkan di bagian depan mobil yang digunakan untuk menerangi jalan
pada saat berkendara. Pada lampu kepala dilengkapi dengan lampu jauh
dan lampu dekat.

. Arduino Uno ATmega 328

Arduino UNO adalah sebuah board mikrokontroler yang
didasarkan dengan ATmega328 (datasheet), Arduino UNO mempunyai 14
pin digital input / output (6 diantaranya dapat digunakan sebagai output
PWM), 6 input analog, sebuah osilator Kristal 16 MHz, sebuah koneksi
USB, sebuah power jack, sebuah ICSP header, dan sebuat tombol reset.
Arduino UNO memuat semua yang dibutuhkan untuk menunjang kinerja
mikrokontroler, mudah untuk menghubungkannya ke sebuah komputer
dengan sebuah kabel USB atau mensuplai daya dengan sebuah adaptor AC
ke DC atau menggunakan baterai untuk memulai kinerjanya. Arduino
memiliki kelebihan tersendiri disbanding board mikrokontroler yang lain
selain bersifat open source, arduino juga mempunyai bahasa

pemrogramanya sendiri yang berupa bahasa C.

Politeknik Negeri Jakarta
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D. Nextion Display

E.

Nextion Display sebagai Penampil Data Nextion LCD Display
merupakan Human Machine Interface (HMI) yang berfungsi menampilkan
data hasil pengukuran. User interface Nextion dapat didesain sesuai
kebutuhan menggunakan Nextion Editor yang terinstal pada PC (Ikbal &
Gunadi, 2019).

Sensor BH1750

Sensor intensitas cahaya BH1750 adalah sensor cahaya digital
yang memilikikeluaran sinyal digital, sehingga tidak memerlukan
perhitungan yang rumit. Menggunakan komunikasi I2€ dengan
kemampuan mendetekst cahaya 1- 65535 1x. Light sensor BH1750 ini
lebih akurat dan lebih mudah digunakan jika dibandingkan dengan sensor
lain seperti foto diode dan LDR yang memiliki keluaran sinyal analog dan
perlu melakukan perhitungan untuk mendapatkan data Intensitas. Sensor
cahaya digital BH1750 in1 dapat melakukan pengukuran dengan keluaran
lux (Ix) tanpa perlu melakukan perhitungan terlebih dahulu. Data output
dengan sensor ini langsung output di satuan lux (Ix). (Felycia,; 2020)
Motor Servo

Motor servo adalah suatu perangkat motor yang mampu mengatur
atau menentukan besarnya posisi sudut pada keluaran poros motor, dengan
menggunakan sistem kontrol umpan-close loop. Komponen yang
menyusun motor servo antara lain, potensiometer, sebuah motor dc,
rangkaian yang berupa gear dan kontrol. Potensiometer berguna pada
motor servo sebagai penentu batas posisi putar pada motor (Nasution, dkk

2015).

Politeknik Negeri Jakarta
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Hak Cipta: ‘ _ o _

7o) 1.Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber: R
72 a.Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
\ =4 / b Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
\EZM8 / 2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun

—— tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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1.1 Lembar Kerja 1

Judul : Pengukuran intensitas cahaya
Tujuan : Mengetahui perubahan intensitas cahaya pada setiap jarak
No. Nama Alat Jumlah
1 Jack Banana male 4
P Sensor BH1750 1
3 Nextion Display 1

Langkah Kerja:

l.

Persiapan alat dan bahan sesuai dengan tabel diatas, memeriksa wiring

kabel sensor BH1750. Semua harus terkoneksi dengan baik.

2. « Wiring lampu depan menggunakan jack banana male sesuai dengan pin
nya

3. Untuk menyalakan lampu depan _mobil dapat diaktifkan melalui
Nextion Display

4. Tarik kabel sensor BH1750 untuk mengukur lux pada lampu

5. ' Lihat di nextion display apakah sensor mendeteks1 lux

6. Catat hasilnya pada tabel pengujian

Data Hasil Pengujian :

Padapercobaan 1 keadaan yang mungkin terjadi adalah terdapat pembacaan

lux yang double pada sensor BH1750 yang diakibatkan adanya perbedaan

intensitas ‘cahaya. Diperlukan ketelitian “dalam menggunakan sensor

BH1750.
a.  LampuJarak Jauh
No Jarak Hasil Ukur(lux)
| 10 cm
2 20 cm
3 30 cm
4 40 cm
5 50 cm

Politeknik Negeri Jakarta
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b.  Lampu Jarak Dekat

No Jarak Hasil Ukur(lux)
1 10 cm
) 20 cm
3 30 cm
4 40 cm
5 50 cm
Analisa :
1.2 Lembar Kerja 2
Judul : Pengaturan sudut pada lampu depan
Tujuan : untuk mengetahui tembakan pencahayaan pada lampu depan
No. Nama Alat Jumlah
1 Jack Banana male 4
5 Motor Servo 2
3 Nextion Display 1
Langkah Kerja :

1. Persiapan alat dan bahan sesuai dengan tabel diatas, memeriksa wiring

kabel motor servo. Semua harus terkoneksi dengan baik.

2. Wiring lampu depan menggunakan jack banana male sesuai dengan pin nya

3. Untuk menyalakan lampu depan mobil dapat diaktitkan melalui Nextion

Display
4. Mengatur sudut lampu di nextion-display:

5. Catat hasilnya pada tabel pengujian

Data Hasil Pengujian :

Pada percobaan 2 keadaan yang mungkin terjadi posisi sudut lampu yang

berubah dan akan memiliki intensitas cahaya yang berbeda.
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Analisa :

e L c._uqu:u mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
4 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

il / 20 _v._nz.:m mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta



