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BAB Il
TINJAUAN PUSTAKA

LabVIEW

Laboratory Virtual Instrument Engineering Workbench (LabVIEW)
merupakan software atau perangkat lunak.yang.telah dikembangkan oleh
National Instrument untuk mempermudah proses akuisisi data dikomputer
(Personal Computer) (Agus, 2018). LabVIEW merupakan sebuah
perangkat lunak yang menggunakan konsep pemrograman obyek. dan
visualy; sehingga memudahkan pengguna dalam membuat suatu aplikasi
tertentu. Didalam LabVIEW terdapat toolKit control design and simulation
yang dapat digunakan  untuk mendesain @ sistem monitoring dan
pengendalian sebuah plant atau miniplant, membuat proses desain dan
analisis control atau kendali menjadi .mudah: LabVIEW menggunakan
bahasa pemrograman yang berbentuk grafis yang menggunakan icon
sebagai pengganti teks untuk menciptakan aplikasi.

Gambar 2. 1 LabView

(Sumber: https://graftek.com/)

Pemrograman LabVIEW

Pemrograman  LabVIEW. . dikenal . jugadengan istilah_Virtual
instruments (Vi), karena pengoperasian dan tampilannya sama seperti
instrumentasi (Minarto, Muni, & Lestari, 2022). Komponen atau penyusun
utama dalam perangkat lunak LabVIEW terdiri dari 4 bagian yaitu Front

Panel, Blok Diagram, Control Pallet, dan Functions Pallet.
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Gambar 2.1. 1 Penyusun Utama LabView

(Sumber: Dokumentasi Pribadi)

Front Panel

Front Panel dalam sebuah Vi adalah sebuah form yang digunakan
untuk merancang. tampilan._antarmuka. dari_aplikasi  yang.akan. dibuat.
Tampilan antarmuka dapat dibuat. menarik dan mirip dengan peralatan yang
ada.
Blok Diagram

Kode sumber berbentuk gambar dibuat dalam sebuah form yang
disebut blok diagram, objek pada blok diagram meliputi terminal, subV1I,
fungsi, konstanta, struktur data, serta kabel penghubung. Objek Front Panel
akan muncul otomatis.di blok diagram dalam bentuk terminal.
Control Pallet

Berfungsi untuk membangun sebuah Vi merupakan tempat beberapa
control'dan indikator pada front panel, control pallet hanya ada pada front
panel. Antarmuka yang dibuat dari control pallet pada LabView akan tampil
pada front panel.
Functions Pallet

Berfungsi untuk membangun~sebuah Vi dan blok diagram, untuk
menampilkannya dapat klik kanan windows lalu, show control pallet.
Functions Pallet digunakan untuk memilih fungsi, konstanta, struktur, dan

terminal pada blok diagram.
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Human Machine Interface

Human Machine Interface (HMI) adalah sistem yang
menghubungkan antara manusia dan teknologi mesin. HMI dapat berupa
pengendali dan visualisasi status~baik.dengan_manual maupun melalui
visualisasi komputer yang bersifat real time (Soivan, 2018). Sistem HMI
bekerja secara online.dan real time dengan membaca data yang. dikirmkan
melalui 1/0 port yang digunakan oleh sistem controller-nya. Tampilan HMI
pada LabVIEW akansmuncul pada Front Panel yang dapat digunakan
sebagal pengendali atau visualisasi objek yang dibuat pada LabVIEW. HMI
bisa didesain sesuai keinginan dari-pembuat, HMI dibuat agar tampilan
menarik untuk dilihat pengguna.

Gambar 2. 2 Tampilan HMI

(Sumber: (Rokhim, Rifa, Sunarya, Lilansa, & Hidayatullah, 2021))

Fungsi Human Machine Interface

Fungsi-dari HMI adalah untuk-meningkatkan interaksi antara‘mesin
dengan operator melalui tampilan layar komputer sehingga memenuhi
kebutuhan pengguna terhadap informasi sistem yang diberikan sehingga
mempermudah pekerjaan fisik (Firman, Handajadi, & Maulana, 2021). HMI
dapat digunakan untuk mengontrol proses agar variabel tertentu dalam batas
aman. HMI berfungsi sebagai jembatan bagi operator untuk memahami
proses yang terjadi pada mesin (Santoso, Masramdhani, & Kriswinarti,

2018). HMI membuat visualisasi dari teknologi atau sistem secara nyata.
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HMI dalam industri manufacture berupa tampilan Graphic User Interface
(GUI) pada suatu tampilan layar komputer yang akan dihadapi pengguna.

N
w

Ultraviewer
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Ultraviewer atau Teamviewer adalah perangkat lunak (Software)
yang dapat digunakan pengguna.untuk.mengakses/mengontrol komputer
dari jarak jauh. Ultraviewer atau Teamviewer digunakan untuk monitoring
dengan sistem remote control (Kurniati & Prasetio, 2020). ‘Penggunaan
software ini-harus dengan koneksi yang stabil agar berjalan sesuai.

Pada modul ini ultraviewer digunakan untuk mengontrol perangkat
lain‘agar bisa digunakan dengan jarak yang jauh. Ultraviewer digunakan

pada dua PC, PC 1 sebagai Controlling dan PC 2 sebagai Monitoring.

ULTRAVIEWER

Gambar 2. 3 Ultraviewer

(Sumber: https://www.akoenksembilantujuh.com/)
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PERENCANAAN DAN REALISASI

Modul latih cyberlab berbasis LabVIEW memiliki HMI yang
berfungsi untuk antarmuka antara-PC Controlling.dan PC Monitoring. HMI
didesain menggunakan sensor ultrasonic HC-SR04;.sensor suhu DHT 11,
motor DC dan LCD: Modul latih ini bisa dikendalikan:menggunakan
Ultraviewerdari jarak jauh. HMI dirancang dengan menggunakan software
LabVIEW. Perancangan HMI modul Iatih "cyberlab berfungsi untuk
memudahkan pengguna dalam mengoperasikan modul.

Modul Latih Cyberlabuntuk Mata ‘Kuliah Praktik
Pemrograman Sistem Embedded

Sebagai Modul pembelajaran mata kuliah praktik
pemrograman  sistem embedded, yang dapat
dikendalikan dari- jarak-jauh: menggunakan software
Ultraviewer

Desain ;HMI .pada: Modul Latih Cyberlab Berbasis
LabVIEW

Mempermudah. ‘pengguna. untuk mengontrol modul
latih, HMI akan ditampilkan di Front Panel pada
LabVIEW
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3.1.2. CaraKerja Alat

Cara menggunakan modul latih cyberlab:

1. Hubungkan ultraviewer dari laptop controlling ke laptop monitoring
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2. Setelah ultraviewer terhubung, laptop controlling bertugas mengontrol modul
latih

3. Buka software Arduino, kemudian buat program yang.diinginkan

4. Buka software LabVIEW kemudian buat ladder untuk.pregram yang
diinginkan, sesuaikan program pada Arduino yang telah dibuat

5. Kemudianswiring modul«latin sesuai dengan ‘program yang dibuat, lalu
sambungport Arduino pada laptop monitoring

6. Setelah port terbaca, compile atau upload program pada Arduino, jika sudah
berhasil, hubungkan LabVIEW pada makerhub (Interface antara Arduino dan
LabVIEW)

7. Pastikan port yang tersambung sesuai dengan port pada software Arduino

8. Setelah makerhub berhasil terhubung running pregram pada LabVIEW dan
output dapat dilihat pada modul latih

9. Untuk menghentikan program bisa digunakan tombol stop pada layar front
panel LabVIEW

3.1.3. Spesifikasi Alat
1) Bentuk Fisik

Desain modul latih ‘cyberlab ‘dengan casing berbentuk box yang
terdiri dari pch, Arduino mega, sensor ultrasonic HCSR04, sensor DHT11,
LCD, Motor DC, dan jumper.
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Tabel'3+1-Bentuk.Fisik.Alat

Nama Keterangan
Panjang x Lebar x Tinggi casing 23 x18.5x7.5cm
Warna Hitam dan Transparan (bagian atas)
Bahan Akrilik
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2) Spesifikasi Hardware

Tabel 3. 2 Spesifikasi Hardware

Nama Jenis Tegangan Input  Jumlah (Buah)
(VDC)
Mikrokontroller Arduino Mega 2560 5 1
Sensor Ultrasonic ~ Sensor Ultrasonie 3.3=-5.5 1
HCSRO04
Sensor Suhu Sensor Suhu DHT 11 3-55 1
Display LCD 16 %:2.12C 5 1
Motor DC Motor DC 5V 3-6 1

3) Spesifikasi Software

Program modul latih cyberlab menggunakan software Arduino Integrated

Develoment Environment (IDE) kemudian.dihubungkan ke software LabVIEW

dan di control menggunakan software ultraviewer.

Tabel 3. 3 Spesifikasi Software Arduino IDE

Nama Menu Sub Menu

File New, Open recent, sketchbook, example, close, save, save as, page
setup, print, preferences, dan-quit

Edit Undo, redo, cut, copy, copy for. forum, copy as HTML, paste,
select all, comment/all comment, increase/decrease indent, find,
find next, dan find previous.

Sketch Verify/lecompile, upload, upload using programmer; «export
compiled binary;.show sketch folder, include library, dan add file.

Tools Auto format, archive sketch, fix encoding & reload, serial
monitor, board, port, programmer, dan burn bootloader

Help Getting started, environment, troubleshooting, reference, about

Arduino, find in reference, frequently asked question, dan visit

Arduino.cc.
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Tabel 3. 4 Spesifikasi Software LabVIEW

:
A
- § NamaMenu Sub Menu

;g :’f g File New VI, new, open, close, close all, save, save as, save all, save
Eé 'g ;_r for previous version, revert, create project, open project, save
§§ - ) project, close project, page setup, print, print window, VI
= — . . % .
%_% g.: properties, recent projects, recent files exit
;‘é‘_ § Edit Undo window:Size, redo, cut, copy, paste, delete, select all, make
g’;g ’-Zr current'values default, reinitialize values to default;. customize
ég % control, import picture to clipboard, set tabbing order, remove
§ 8 E broken wireg, clean up panel, remove breakpoint from hieararchy;
%g :,:’r find and replace.
%"g 5 View Control palette, function: palette, tools palette, quick drop,
-‘gg_' breakpoint manager, probe watch window, event inspector
=y
%5: window, error list; VI hierarchy, LabVIEW class hierarchy,
Eg browse relationships, bookmark-manager; class browser.
g% Project Create project, open project, save project, close project, add to
;é project, filter view, show item paths, file information, resolve
s g conflicts, properties.
gg Operate Run, stop, step.into, step over, step.out, suspend when called, print
§§ at completion, log at completion, data logging, change to run
%;3 mode, connect to remote panel, debug application or shared
%;‘, library.
§§ Tools Choose environment, measurement automation explorer,
'§ g Instrumentation, real-time module, FPGA module, DSC module,
E:Q compare, merge,. profile, security, user name,.infermation on
g’: building application; source.control;~VI-analyzer, Makerhub,
g advanced, options
%’j Windows Show block diagram, show project, tile left and right, tile up and
5 down, full size, all windows.
é. Help Show context help, LabVIEW help, explain error, find examples,
% find instrument drivers, web resources, Makerhub, NI vision
=
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acquisition express VI help, check for updates, patents, about
LabVIEW.

Tabel 3. 5 Spesifikasi Software Ultraviewer

Nama Menu Sub Menu
Koneksi View logs, close‘remote desktop, restrart ultraviewer, keluar
Ekstra Opsi, Bahasa.
Bantuan Lisensi aktif, show banmer preview, situs web ultraviewer,

check for newsversion, tentang.

3.1.4. - Flowchart

Inisialisasi
PC Controliing
menggunakan
software
Ultraviewer

Front Panel
LabVIEW

Tidak

Wi-fi tersambung ke

PC Controlling dan Membuat tampilan

Monitoring HMI untuk Sensor
DHT11, HC-SR04,
¢ Motor DC, dan LCD

Ultraviewer
terkoneksi ke
komputer
Monitoring?

(sl

Koneksikan Port
ke LabVIEW

Gambar 3. 1 Flowchart
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3.1.5. Diagram Blok

Sensor
._>
DHT11 \ N Motor

Arduino .
Mega2560
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Gambar 3. 2 Diagram Blok
Tabel 3. 6 Penjelasan Blok Diagram
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3.2. Realisasi Alat

Realisasi modul latih cyberlab difokuskan pada sensor suhu DHT11,

Ultrasonic, HMI, serta pembuatan program untuk mengukur suhu dan jarak.

3.2.1. Skematik Rangkaian

Masing-masing pin.modul DHT11 dan Ultrasonic diparalel'sesuai pinnya,
VCC ke VCC Arduino Mega, GND ke GND. Arduino Mega, untuk pinmotor dc di
hubungkan ke pin 3 dan 6 modul motor dc (L.293D), pin data sensor suhu DHT11
dihubungkan ke pin 11 arduino, untuk sensor Ultrasonic pin TRG dihubungkan ke
pin 4 dan pin ECHO dihubungkan ke pin 5 pada Arduino Mega, dan untuk pin LCD
dihubungkan ke pin 12C.

Vin yang digunakan pada-/Arduino adalahpin 5V, pin yang digunakan untuk
sensar suhu DHT11 dan sensor Ultrasonic bisa diubah ke pin'1 - 13 pada Arduino
Mega karena pada modul latih ini pin dipasang sesuai keinginan dari

pengguna/programmer.

Politeknik Negeri Jakarta



14

5

I i A I e A i

2— 05850055 50555556558 _N

P A A A A AR Dt dh kb m
1

J0
%
5
CONN-SLB
19
1
3
8
\SIL8
.8
%
CONN-SIL8
I
o
o
CONN-SIL3

E—
3 <] 3 5 3 o | 3 = Z
o s ] LTI \¢ A
— T
2
Lo = W S[oooo z E R R
m alec = g _
W.JOGO . 1._6_ =[] m  A— E
-3 =
= 2
EE 23 3 —
saD—=a 2 Z I EXXX) m G
ssn —F 2 WU|AO
. 2% 322 5. E A
=[8555 3 I N N [ ssn ﬁ_mm
=[e9ld s S8 P N J

MOTOR
|E}omsu
IN
Fom
o
CONNSIL3

© 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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Politeknik Negeri Jakarta



15

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

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

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

— S a
— xx Q o
— 0 | % [<5)
I (-] I S
&) O |x N

c Hn\_.V Q nnu
5 5 |9 = S |s
= m,H = o | @
I PP 2 2=
S |2 o2 o 3 o S 4.2
= SR Sac loa & T O R @ e e .13 |0 a2 &

I O 2 & > |02 & 0O A IR |l £ L1202 2 v Z & +4 o
e 0o |> O QA s P[> O F W — |4 |a & DAVGP1G1119
= b= o
E 3 = -
= < T 2
X 7 % @

[<5) X [ (@]
s 2 S V2
XY o X o
~ A4 o —
. © ™ 1)
2 o3 T T
Qo ) ....w .w
= < [ ~

z, " s

() D

= = m

o o

= — c C o

=] = o D O

mmmm .mmm:nlunm MWW w$WOSWN456

< |> 0O < > O a o = £ £ 4> > > xx w aoon

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi eduey

2
o
()
=
Q
=
=
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
=
c
)
=
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
-3
e
[
-
v
o
-
()
==
=,
=
=
(1]
Q
[}
=
—
o
=
o
-
P
o

N
= -
S o]
s 3
3 Q@
Qc s
355
=5 =
833
=]
3 <
c Q
3 c
=3 3
o e
5 =
sa 7
5 z%8
3 5
m -——.:
-
33¢
T o5
= °
-
s 53
2 =
S8 g
-~
< ®
) )
g
s @3
Q 5
59 0
3 =
8 o
8 ®3
< °
(7] m
) ]
c 2 £
£ =
c 4
25
3 0%
= -
< <
o Q
= =
c 93
= X =
=
3. °
o
s 2
) —
3 £
5 &
°
z ¢
Y]
~ >
5 T
5 2
- =
c -
= @
2
=
~
-‘.
=
~
S
-+
o
=
o
3.
Q
e
Q
=
w
=
1Y)
~
=
3
V)
w
o
)
3

16

D7 8
A (Anoda) VCC
K (Katoda) GND

au
m
i
0
T
-+
Y

I
Y
x
£)
T
-+
Y
3.
;
o)
=
=
)
=
E.
~
=
D
Q
o
=0
o~
Y
x
m
1
-+
Y

3.2.3. Instalasi Software Ultraviewer

A. Membuka software ultraviewer kemudian tentukanPCyang akan dijadikan
controlling dan menitering, untuk PC controlling masukkan 1D Mitra dan

password dari PC monitoring, kemudian klik “Koneksikan ke mitra™

©) Uttraviewer 6.5 - Free — had
Kone... Ekstra Bantuan
— -
& o
= = 3

Silakan beri tahu mitra Anda ID dan kata sandi Silakan masukkan |D mitra untuk mengontrol
berikut ini jika Anda akan mengizinkan kontrol komputer dari jarak jauh
jarak jauh

IDAnda  [51 847 928 | 1D Mitra [51599559 |

Kata sandi |9882 | Kata sandi |....‘ |

Koneksikan ke mitra -
Unattended access

Run UltraViewer with Windows
Prevent Windows from going to sleep

Allow turn on computer remotely
Sandi

@ Siap dkoneksikan

Gambar 3. 4 Tampilan Software Ultraviewer

B. Berikut tampilan ultraviewer yang sudah terhubung antara PC controlling
dan PC monitaring.
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Gambar 3. 5 Tampilan PC yang Terhubung Ultraviewer
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3.2.4.

Instalasi Arduino Mega pada Software Arduino IDE

A. Buka software Arduino IDE kemudian pilih menu Tools

@ dnt11.7A | Arduino 1.8.12

File Edit Sketch Tools Help

Auto Format

Archive Sketch

Fix Encoding & Reload

Manage Libraries...

Cerd+T

dht11.TA
#include <DHT| Ctri+Shift+|
Ctri+Shift«M

Ctrl+Shift+L

e DHIPI Serial Monitor

DHTTY)|
" dht (DHTPI

Serial Plotter
WiFi101 / WiFiNINA Firmware Updater

Board: "Arduino Mega or Mega 2560 2
Processor: "ATmega2560 (Mega 2560)" 3

Boards Manager...

Arduino AVR Boards

Arduine Yan

Port Arduino Uno
Get Board Info Arduino Duemilanove or Diecimila
Arduino Nano
® Arduino Mega or Mega 2560
Arduino Mega ADK
Arduino Leonardo
Arduino Leonardo ETH

Arduino Micro

Programmer: "AVRISP mkll" 3
Burn Bootloader

pJ

Arduino Esplora
Arduino Mini
Arduino Ethemnet
Arduino Fio
Arduine BT

Gambar 3. 6 Tampilan Menu Tools pada Arduino IDE

B.  Pilih board “Arduino Mega or Mega 2560, setelah itu ubah port sesuai

yang tersedia pada software Arduino IDE.

File Edit Sketch Tools Help

Auto Format Cirl=T
Archive Sketch
dht11.TA Fix Encoding & Reload
tinclude <DHT| Manage Libraries... Ctrl+Shift+|
Serial Monitor Crl+Shift+M
#define DHTPI ' o
sdefine DHTTY Senal Plotter CtrlsShift+L
DHT dht {DHTIPI . . .
WIFI101 / WiFiNIMNA Firmware Updater
Variable to
J/Variabl Board: “Arduino Mega or Mega 2560~ >
float hum, te
Processor: "ATmegal256l (Mega 2560)° >
Port: "COMBE" E Serial ports
Get Board Info ~ COoOmMa
Programmer: "AVRISP mkll" >
id loop() { Burn Bootloader
f/Read data variakles hum and temp
hum = dht.xr
temp = dht. ()7
S/Delay 2 s s is important to maintain that much delay in each reading

delay (S00) 7

ffPrint
Serial.

Sarial

Gambar 3. 7 Port telah Terhubung dengan Arduino IDE
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C. Jika sudah sesuai, buat program dan kemudian upload.

kinclude <DHT.h>;

defins DHTPIN 11 SS data pin we're connscted to
define DHITYFE DHT11 S5 or DHT 22 (BM2302)
DHT dht (DHTPIN, DHITYPE): //// Initialize DHT sensor

L

~

fWVariable to Store humidity and temperature valuae
float hum, temp;

~woid setup{) {
Serial.kegin (9600) 7
dht.begin{) s

}

woid loop{) {

S /Read data and store it to variakles hum and temp

hum = dht.r Tumiditcy ()=

temp = dht.readTler ature ()7

Sr/Delay 2 sec, this is important to maintain that much delay in fach reading
delay (S00) 7

S/Print temp and humidity walues to serial monitor
Serial.print ("Humidity: ™}

Serial.print (hum) ;

Serial.pr t{™ %, Temp: ")

Serial .print (temp)

Serial.println{™ Celsiuas™);

}

Gambar 3. 8 Proses Upload Program pada Arduino IDE

3.2.5. " Instalasi Makerhub pada Software LabVIEW

A. Buka software LabVIEW, kemudian pilih..menu Tools pada Front
Panel/Block Digram.

&} suhuDHT11.vi Front Panel —
Fide Edit View Project Operate Window Help

> 3B 11 [15ptAppic  Choose Environment \
M & Aut: 2 pl

Instrumentation

Real-Time Module
FPGA Module

DSC Module VISA resource nat
Compare

N
VISA resource n. s
Profile

%l Security
Read Buffer User Name...

Information on Building Applications
Source Control >
VI Analyzer >

YYYY ¥ v v v

LLB Manager...
Import >
Shared Variable >
Distributed System Manager

Find Vis on Disk...
Prepare Example Vis for NI Example Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation >
Find LabVIEW Add-ons...

MakerHub > Generate Firmware Libraries...
Robot Simulation Model Builder... I | UNXFirmware Wizard..

VI Package Manager... LINX Target Configuration....
Vision Assistant... myRIO Support...

T

Advanced > ]’

Gambar 3. 9 Tampilan Tools pada LabVIEW
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B. Kemudian pilih menu LINX Firmware Wizard, dan akan tampil seperti
gambar

& UINX Firmware Wizard =

LabVIEW

LINX MakerHul;Q'

Firmware Wizard
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Device Family

Arduino m]

Device Type
[ Arduino Mega2560 m]
L

Firmware Upload Method
[ Serial / USB rﬂ]

eyeyer Labap yiuya3ijod wizi eduey

(@ Help ](@ SeﬂiHQS] {# Next ] [m Cancel]

Gambar 3. 10 Tampilan MakerHub

C. Sesuaikan port Arduino pada LabVIEW, setelah sama maka instalasi telah
selesai dan LabVIEW dapat menggunakanprogram Arduino.

LIMNX Firmware Wizard —

LabVIEW

LINX MakerHul:;l.

Firmware Wizard
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Gambar 3:"11-Proses Menghubungkan Port ke LabVIEW

3.2.6. Pembuatan HMI pada LabVIEW

A. Membuat HMI pada LabVIEW menggunakan Front Panel, dalam Front
Panel HMI dapat dibuat sesuai kebutuhan dan keinginan. Gunakan “Vertical
Smooth Box” sebagai latar dari HMI.
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Gambar 3. 13 Tampilan Latar untuk HMI
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B. Pilih “Indicator Numeric” sebagai indicator untuk melihat output dari
ladder program LabVIEW.
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Gambar 3. 14 Membuat Tampilan Indicator HMI
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Gambar 3. 15 Tampilan Indicator HMI
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N\ ©
i : :
Z g C. Pilih “Boolean” sebagai tombol stop yang digunakan untuk menghentikan
0 ladder program LabVIEW.
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Gambar 3. 17 Tampilan Tombol Stop
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D. Kemudian “I/O” untuk menambahkan Input port dari modul latih cyberlab

ke LabVIEW.
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Gambar 3. 18 Membuat HMI untuk Port
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Gambar 3. 19 Tampilan HMI untuk Port
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E. Untuk Indicator yang berbeda bisa menggunakan “Tank” sebagai indicator

yang bergerak secara real-time.
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Gambar 3. 20 Membuat Tampilan Indicator dengan Tank
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Gambar 3. 21 Tampilan Indicator Tank
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4.1.

4.2.

BAB IV
PEMBAHASAN

Pengujian HMI

Pengujian HMI dilakukan dengan cara menjalankan ladder program
software LabVIEW yang telah_dibuat.-Tujuan.dari pengujian ini adalah
untuk mengetahui apakah" HMI"yang telah dibuat dapatterhubung dengan
modul latih cyberlab.untuk mengontrol program LabVIEW, me=monitoring
hasil dari program yang telah dijalankan;.dan mengetahui apakah input dan

output.dapat berfungsi‘padaladder program LabVIEW.

4.1.1. Deskripsi Pengujian

Lokasi i Kontrakan EC-A 2019
Tanggal Pelaksanaan .14 Juli 2022
Pelaksana : 1. Satriyo Wisnu Dwi Putro

2. “Aldo Alfiansyah
3. Nahdiyah Purnama

Tujuan Pengujian ; 1. Mengetahui apakah HMI terhubung

dengan Modul Latih Cyberlab

2. ‘Mengetahui apakah 1/0 dari Modul Latih
Cyberlab sesuai ladder LabVIEW dan
HMI

Menghubungkan.Ultraviewer PC Controlling dengan PC Monitoring

Ultraviewer digunakanuntuk==menghubungkan antara PC
Controlling dan PC Monitoring, PC controlling digunakan untuk
mengontrol modul latih dan PC monitoring digunakan untuk memonitor
hasil dari modul latih, untuk menggunakan ultraviewer diperlukan jaringan
internet yang sama agar dapat saling terhubung. Adapun alat-alat yang

diperlukan untuk menghubungkan ultraviewer.

25
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Tabel 4. 1 Alat dan Bahan untuk Menghubungkan Ultraviewer

No. Alat/Bahan

Keterangan

1.  PC untuk Controlling
2. PC untuk Monitoring
3. Software Ultraviewer

4. WI-FI

Alat untuk mengontrol modul latih

Alat untuk memonitor hasil dari modul latih
Berfungsi_menghubungkan PC Controlling
dan PC-Monitoring

ultraviewer

Digunakan agar pada PC

controlling dapat terhubung. “..dengan

ultraviewer PC monitoring

A.)Buka software Ultraviewer, kemudian masukkan ID mitra dan password

dari PC Monitoring:

@ UltraViewer 6.5 - Free

(2]
E ®

Silakan beri tahu mitra Anda ID dan kata sandi
berikut ini jika Anda akan mengizinkan kontrol jarak
jauh

Bantuan

Izinkan Kontrol Jarak Jauh

IDAnda 51 599 559

Kata sandi  gpQ9

Unattended access

Run UltraViewer with Windows
Prevent Windows from going to sleep

Allow turn on computer remotely

Kustom
Sandi

@  siap dikoneksikan

~
@ Kontrol Komputer Jarak Jauh

Silakan masukkan ID mitra untuk mengontrol
komputer dari jarak jauh.

ID Mitra 51847928

Kata sandi

> Koneksikan ke mitra -

Copyright DucFabulous Co.ltd

Gambar 4. 1 Proses menghubungkan Ultraviewer
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B.) Koneksikan Ultraviewer dan tunggu sampai ultraviewer pada masing-

masing PC terhubung.
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Gambar 4. 2 Proses Uji coba Ultraviewer

4.3. © 'Menghubungkan HMI dengan Modul Latih Cyberlab

Pengujian iniydilakukan untuk mengetahui apakah HMI dapat
terhubung dengan Modul Latih Cyberlab untuk Mata Kuliah Pemrograman
Sistem Embedded. Adapun alat-alat. dan< bahan yang dugunakan pada
pengujian ini.

Tabel 4. 2 Alat dan Bahan untuk Menghubungkan HMI dengan Modul Latih
Cyberlab
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No. Alat/Bahan Keterangan
1. Modul Latih Cyberlab Untuk-.Alat yang.akan.dihubungkan dengan HMI

Mata Kuliah Pemrograman yang sudah dibuat
Sistem Embedded

2.  Kabel Port USB Kabel penghubung alat dengan software
LabVIEW untuk mengupload program
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3. Software LabVIEW
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Berfungsi membuat HMI dari program

ladder dan sebagai tampilan dari HMI

yang dibuat

A.) Buka software LabVIEW dan klik_menu.Tools” pada LabVIEW, pilih

menu “Makerhub”.

D ultrasenik.vi Front Panel

> & 11 | 15pt Applic

Am——————————

File Edit View Project Opevaermdow Help

Choose Environment
Measurement & Automation Explorer...
Instrumentation

Real-Time Module
FPGA Module
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Compare
Merge
Profile
Security
User Name...

Information on Building Applications
Source Control
Vi Analyzer

LLB Manager...

Import

Shared Variable

Distributed System Manager

Find Vls on Disk...

Prepare Example Vis for NI Example Finder...
Remote Panel Connection Manager...

Web Publishing Tool...

Control and Simulation

Find LabVIEW Add-ons...

MakerHub

Robot Simulation Model Builder...

VI Package Manager...

Vision Assistant...

Advanced
Options...

- 0O e |
£ Edt View Project Operate Tools Wind
. o
A ¥ 0 P& AN G 8w s
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»
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» L i
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LINX Firmware Wizard...
LINX Target Configuration...
myRIO Support...

Gambar 4. 3 Proses Menghubungkan HMI dengan Modul Latih
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B.) Pilih Mikrokontroler yang digunakan pada Modul Latih Cyberlab dan pilih
upload menggunakan USB.
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Gambar 4. 4 Memilih Mikrokontroler yang sesuai dengan Modul Latih

C.) Pilih port yang tersambung ke PC, kemudian klik ‘“Next” dan selesai untuk
menghubungkan HMI dengan Modul Latih Cyberlab.

13pt Application Font + ‘ %o Mov v @9+ Search A @Eﬂ@%‘ S&ON G v J|15ptApphcation Font ~ | §ov 0ov ‘-\ Search
~

u LINX Firmware Wizard

2
)
(]
=5
Q
<
=7
T
Q
=
-
Q.
o
=
3
(]
-
<
Q
=~
o
=
D
T
(]
=
=
=
Q
Q9
=
<
o
=
Q
3
&
o
-
)
o
=
()
=
2,
~
=
[
Q
(]
—
S
o
~
-
-
-
o

&
o
©
5
[
=
=
o
o
5
=
o
2
S
c
=
-,
£
=
)
T
o
=
=
5
@
]
=
5
=
2
=
8
2
k-
o
5
e
=
o
£
T
o
5
£
o
4
5
)
<
S
3
o
Z
o
®
5
£
w
H
5
)
k-
o
S
2
o
o
=
£
w
H
5
=
=
=
=
o
v
c
(=1
=
)
c
S
5
w
£
S
-
£
3
o
w
o
)
T

N —
o) )
o S
o )
E E;
Q Q
3
3 5
5 3
Q Q
HI
< wn
]
S
5 @
a Q
o L
= o
3 5
o c
3 «n
o o
o c
g c
= 5
< =
5583
w s
= 7=
9 £
Q 3
S 3
Q o
338
< o
]
] o
<
c 5
e 8
P 3
- ~
e S
= E
w o
3 s
-y 3
L )
o =
3 <
o
g' o
2 %2
c S
= =
o »n
o c
D=
< o
3 =

LabVIEW >
- LINX MakerHub
=l Firmware Wizard Number
Stop
Select the COM port to use when uploading firmware to the Arduine Mega2560
at
- - m
0 s B W3 4
— 4
@ Help [@ Previous ] [ * Next } [ m Cancel }

Gambar 4. 5 HMI telah Terhubung dengan Modul Latih
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&

Pengujian I/O Modul Latih Cyberlab

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah 1/0 dari Modul
Latih Cyberlab sesuai dengan program ladder dan HMI pada LabVIEW

yang telah dibuat. Pengujian ini meliputi:
4.4.1. Pengujian HMI Program Sensor Ultrasonic pada LabVIEW

Tombolsrunning pada LabVIEW ditekan maka Strueture “While
Loop” akan.menampilkan kata “OK”, kemudian “VISA Read” akan
menampilkan “OK” dan jika tombol Stop ditekan maka “Stop” pada ladder
akan menampilkan “T”* yang mengartikan True dan program akan berhenti.

File Edit View Project Operate Tools Window Help |
B @ N g R bo s 2 i
"~

VISA . . _E el
resgurce name @ — 0 _________ J
& i

[ L

Gambar 4. 6 Proses‘Running Ladder Program Sensor.HC-SR04
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a ultrasonik.vi

File Edit View Project Operate

W @ n

Tools Window

Help

VISA resource name

% Coma =
Eyte Count

i 2

o
Return Count

]

MNumber

T3 2:D2.53‘.°

05 o

&

Range

4

Gambar 4. 7 Tampilan. HMI untuk Sensor HC-SR04

Tabel 4. 3 Status pada Ladder Program HC-SR04

Ladder Status Keterangan
VISA Open OK Port 1/0 berhasil terhubung dengan
ladder
While Loop OK Pengulangan Program
Byte Count 8 Jumlah deteksi
VISA Read OK'(4.40) Hasil deteksi jarak yang didapat
Range 4 Indicator yang akan ditampilan pada
HMI
Stop False (F) Tombol stop tidak ditekan
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=

; Tabel 4. 4 Status pada Ladder Program HC-SR04 saat Tombol Stop ditekan
.Q' Ladder Status Keterangan

-+

; VISA Open OK Port 1/0 berhasil terhubung dengan
= ladder

x -

g While Loop OK Pengulangan Program

E Byte Count 8 Jumlah deteksi

E VISA Read OK (4.40) Hasil deteksi jarak yang didapat

; Range 4 Indicator yang akan ditampilan‘pada
‘,": HMI

'i- Stop True (T) Tombol stop ditekan

?’r VISA Close OK Program berhenti

-

Y

4.4.2. Pengujian HMI Sensor Suhu.DHT11 pada LabVIEW

Tombol running pada LabVIEW ditekan maka “VISA Resource”,
Structure “While Loop”, dan “Bytes at Port” akan menampilkan “OK”, pada

“Bytes at Port” akan menampilkan jumlah bytes dan akan diteruskan ke

“VISA Read” yang akan menampilkan “OK”, dan jika tombol stop ditekan

maka “Stop” pada ladder program: akan=menampilkan “T” yang akan

menghentikan program tersebut:

L& suhuDHTI1 vi Block Diagram =
Gile Edit View Project Operate Tools
i A @

Window Help

WISA rescurce name

Gambar 4. 10 Proses Running Ladder Program Sensor DHT11
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Gambar 4. 11 Tampilan HM1'untuk Sensor DHT11

Tabel 4. 5 Status Ladder Program Sensor DHT11
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Ladder Status Keterangan

VISA Serial OK Port 1/0 berhasil terhubung dengan
ladder

While Loop OK Pengulangan Program

Instrument (Bytes OK (260) Jumlah bit pada port

at port)

VISA Read OK'(H19:T23)... Hasil deteksi kelembaban dan suhu

Delay 500(ms) Waktu-dari program untuk mendeteksi

Read Buffer H19 T23 Indicator yang akan ditampilkan pada
HMI

Stop False (F) Tombol stop tidak ditekan
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4.4.3. Pengujian HMI Motor DC pada LabVIEW

Setelah tombol running pada LabVIEW ditekan maka “LINX Open”
akan menampilkan “OK” yang menandakan port terdeteksi, kemudian
“Digital Write” pada Input.l dan 2 akan menampilkan “OK jika pin motor
DC yang tersambung ke Modul Latih Cyberlab sesuai, “Set.Duty Cycle”
digunakansuntuk PWM dan akan menampilkan “OK” jika pin yang
terhubung sesuai, “Controlling speed” akan menunjukkan kecepatan yang
diinginkan, “Forward” dan “Reverse” digunakan untuk mengubah arah
putaran motor DC jika “Forward” ditekan maka ladder akan menampilkan
“T” dan jika “Reverse” ditekan maka pada ladder akan menampilkan “T”,
dan jika tombol stop ditekan ladder akan menampilkan “T” sehingga

program akan berhenti.
[: Centrelling Moter.vi Black Diagram —

File Edit View Project Operate Tools Window Help
i @1 g e

Serial Port

Digital Write _

Digital Write _
1 Chan

1 Chan

Gambar 4. 12 Proses Running Ladder Program Motor DC saat Tombol Forward
ditekan
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Gambar 4. 13 Tampilan HM1 Motor DC saat Tombol Forward ditekan

Tabel 4. 6 Status Ladder Program Motor DC saat Tombol Forward ditekan
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Ladder Status Keterangan
Serial LINX OK Port sudah terhubung dengan ladder
LabVIEW
Set Duty Cycle PWM OK'(6) Pin 6:sudah terhubung sebagai PWM
Digital Write In 1 OK (5) Pin 5 sudah terhubung sebagai Input
"
Digital Write In 2 OK.(4) Pin 4 sudah terhubung sebagai Input
2
Controlling Variable 74.97 Sebagai pengatur kecepatan
PWM
PWM Value 74.97 Indicatoryang akan ditampilkan
pada HMI
Delay 100(ms) Waktu jeda pada program
Forward True (T) Motor Berputar searah jarum jam
Reverse False (F) Tombol reverse tidak ditekan
Stop False (F) Tombol stop tidak ditekan
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Tabel 4. 7 Status Ladder Program Motor DC saat Tombol Reverse ditekan

Ladder Status Keterangan
Serial LINX OK Portrsudah terhubung dengan ladder
LabVIEW
Set Duty Cycle PWM OK (6) Pin 6 sudah terhubung sebagai PWM
Digital Write In 1 OK (5) Pin 5 sudah terhubung sebagai.lnput
1
Digital Write In 2 OK (4) Pin 4 sudah terhubung sebagai Input
2
Controlling Variable 74.97 Sebagai pengatur kecepatan
PWM
PWM Value 74.97 Indicator-yang akan ditampilkan
pada HMI
Delay 100(ms) Waktu jeda pada program
Forward False (F) Tombol forward tidak ditekan
Reverse True (T) Motor Berputar berlawanan jarum
jam
Stop False.(F) Tombol stop tidak ditekan
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Serial Port

PWM Channel IN1 N2

e —

=

Digital Write _
1 Chan

wil(s] | :
SetDuty Cycle _| @ |Digital Write _|[ -
1 Chan |

1 Chan
4 . d
Controlling Speed Forward;
= g9-p Reverse:

== | |
274,97 W m
edoEm] | I
Speed
10

plias]

Gambar 4. 16 Proses Running Ladder Program Motor DC saat Tombal Stop

ditekan
Controlling Variable
Serial Port PWM Channel PWM
= 120 140
[‘/Dcoms fT'] [._. 6 ] 00 ¢ 160
= s
Forward Reverse 1M1 m‘\ /13]
. J S "] \ <00
Stop e - ~220
=4
20"
240
0 255
PWM Value
74,1148

Gambar 4. 17-Tampilan HM| Motor DC saat Tombol Stop ditekan

Tabel 4. 8 Status Ladder Program Motor DC saat Tombol Stop ditekan

Ladder Status

Keterangan

Serial LINX OK

Port sudah terhubung dengan ladder
LabVIEW
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e
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Pin 6 sudah terhubung sebagai PWM
Pin 5 sudah terhubung sebagai Input
1
Pin 4 sudah terhubung sebagai Input
2

Sebagai.pengatur kecepatan

Indicator yang akan ditampilkan
padaHMI

Waktu jeda pada program
Tombol forward tidak ditekan
Motor Berputar berlawanan jarum
jam

Tombol stop ditekan

Program berhenti

: Jaquins ueyangakuaw uep uexwnjuesuaw edue) jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iq °|L

muncul pada“ECD.Output™.

4.4.4, "Pengujian Liquid Crystal Display (LCD) pada LabVIEW

Pada Structure Event dibagi menjadi 2 yaitu, ‘Send Message’ dan
‘Timeout’ ketika tombol. running. pada LabVIEW ditekan maka “VISA
Serial”, “While Loop” pada Structure Event ‘Send Message’ akan
menampilkan “OK” mengartikan port telah berhasil terhubung, saat
mengetikan character yang akan dimunculkan pada LCD “VISA Write”
akan menampilkan “OK?”, jika menekan “Send Message” maka pada “VISA

Read” akan menampilkan “OK” dan character yang telah diketik akan
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Tabel 4. 9 Status Ladder Program LCD
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Ladder Status Keterangan

VISA Serial OK Port I/O berhasil terhubung

dengan‘ladder
Structure Send OK Structure pada event Send
Message Message telah terdeteksi

VISA Write OK Character yang diketik pada
HMI telah terdeteksi

VISA Read OK (Modul Latih)  Program telah mendeteksi

Send Message True (T)
Byte Count 20
Structure Timeout OK
Stop False (F)

character yang diketik dan akan
ditampilkan pada HMI

Tombol send message ditekan
Jumlah bit'yang digunakan
Strueture pada event Timeout
telah terdeteksi

Tombol stop tidak ditekan
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45.1

Analisa Pengujian HMI Modul Latih Cyberlab

Setelah melakukan uji coba pada HMI Modul Latih Cyberlab untuk

Mata Kuliah Praktik Pemrograman Sistem Embedded didapat analisa dalam

setiap percobaan yang dilakukan.

Analisa Pengujian'HMI pada Ladder Program Sensor. Ultrasonic

Pengujian HMI untuk sensor ultrasonic dilakukan dengan menaruh

benda didepan sensor ultrasonic, ketika sensor ultrasonic mendeteksi benda

tersebut maka jarak akan ditamilkan pada HMI (Front Panel), hasil deteksi

ditampilkan dalam bentuk bar ukur dan indicator yang menunjukkan jarak

yang terdeteksi.
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45.2

45.3

4.5.4
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Analisa Pengujian HMI pada Ladder Program Sensor DHT11

Pengujian HMI untuk sensor DHT11 dilakukan dengan meletakkan
modul pada suatu ruangan, kemudian sensor DHT11 akan mendeteksi suhu
dan kelembaban ruangan tersebut,-hasil_deteksi sensor akan ditampilkan

pada HMI dalam bentuk indicator dan bar temperature:

Analisa Pengujian HM|I pada Ladder Program Motor DC

Pengujian HMI pada Motor DC dilakukan dengan mengubah
‘Controlling Speed’ pada HMI, sehingga Motor DC dapat berputar sesuai
dengan kecepatan yang diinginkan, Motor DC bisa berputar searah jarum
jam dan sebaliknya, dengan menggunakan tombol Forward dan Reverse
pada HMI.

Analisa Pengujian HM|I pada Ladder Program LCD

Pengujian HMI pada Program LCD dilakukan dengan mengetik teks
atau kata (16 huruf) di kolom ‘Enter LCD Message’ yang berada pada layar
HMI kemudian tekan ‘Send Message’ pada layar HMI maka LCD akan
menampilkan output sesuai apa yang diketik pada layar HMI.
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