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Pemograman Sistem Sun Tracker Panel Surya Manual & Otomatis Berbasis
Mikrokontroler

ABSTRAK

Sistem sun tracker otomatis & manual berbasis mikrokontroler adalah alat yang
digunakan untuk mengontrol sun tracker secarasjarak jauh. Sistem sun tracker ini
menggunakkan sensor LDR, dengan mikrokentroler Arduino Uno ATmega328p
yang berfungsi untuk mengirimkan-data pembacaan sensor.LDR ke motor DC 12V.
Sistem otomatis & manual ini"bekerja dengan cara menggunakan remote control
yang dihungkan langsung ke Arduino Uno ATmega328p sebagar input, dimana
menggunakan 2 toggle yang digunakan. Toggle pertama untuk mode axis.yang
dapat diaktifkan pada saat mode otomatis, dan toggle kedua untuk mode otomatis
dan manual. Pada mode manual digunakan 4 buah push button yang dimana
digunakan untuk menggerakan motor DC 1 dan motor DC 2. Pada nagian solar
panel dipasangkan voltmeter pada bagian pintu panel untuk melihat daya yang
masuk menuju SCC. Program dibuat menggunakan aplikasi Arduino IDE, pada
program bagian toggle digunakan sebagal mode axis ‘dan mode otomatis &
manual, lalu pada push button digunakan sebagai (east button, west button, top
button, dan bottom button). Sebelum motor menerima sinyal dari Arduino Uno
ATmega328p harus melewati modul-Driver L289N yang digunakan sebagai
pengontrol motor DC 12V.

Kata Kunci: Mikrokontroler Arduino Uno Almega328p; LDR; Modul Driver
L289N; sun tracker; Motor DC 12V

Politeknik Negeri Jakarta
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Microcontroller Based Manual & Automatic Solar Panel Tracker System
Programming

ABSTRACT

The automatic & manual-based sun tracker system is the tool used to control the
sun tracker remotely. The tracker's sun system uses LDR sensors, with a micro-
controller Arduino Uno ATmega328p that serves to transmit the LDR reading data
to the DC motor 12V. The automatic" & manual system werks by using remote
control directly to Arduino Une"ATmega328p as input, where using the 2 toggle
used. Toggle's first for axis fads that can be activated at automatic fashion, and
toggle's second for automatic and manual..On manual modes, four push-buttons
were used to power the dc 1 and DC 2 moters. On a solar panel nagian fitted
voltmeter at the panel door to seeithe power coming towards the SCC. The program
was created.using the Arduino ide application, on the toggle part program is used
as axis mode and automatic'& manual mode, and on push button is‘used as (east
button, west button, top button,"and bottom button). Before the bike receives a
signal from Arduino Uno ATmega328p had to pass through Driver module L289N
which was used as a DC motor 12V controller.

Keyword: Microcontroller Arduino-Uno  ATmega328p; .LDR; Modul Driver
L289N; sun tracker; Motor DC 12V

Vi

Politeknik Negeri Jakarta
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Mikrokontroler adalah suatu alat elektronik yang mempunyai input
dan output serta memiliki kendali dengan‘pregram yang bisa ditulis dan
dihapus dengan cara khusus,-cara-kerja mikrokontroler.yaitu membaca
dan menulis data. Salah satu contoh dari mikrokontroler adalah*Arduino.
Arduino adalah”mikrokontroler atau“pengendali micro papan tunggal
(single Board) yang bersifat sumber terbuka dan menjadi salah satu
proyek Open Source Hardware yang paling populer. Dirancang untuk
memudahkan penggunaan elektronik dalam berbagai bidang (Santoso,
2016). Bahasa pemrogramanArduino pada.dasarnya -menggunakan
bahasa pemograman C. Bahasa C'sendiri-merupakan bahasa tingkat
tinggi yang sangat populer dan banyak-digunakan oleh para programmer.
Pemograman mikrokontroler Arduino-Wno menggunakan bahasa C yang
dimodifikasi sedemikian rupa sehingga membentuk.suatu fungsi yang
diinginkan. Pemograman bahasa C pada Software Arduino IDE dapat
diaplikasikan pada suatu alat yang diproses menggunakan
mikrokontroler, salah satunya adalah alat Solar Tracker. Selar Tracker
adalah sebuah plant solar cell atau photovoltaic yang dirancanguntuk
memaksimalkan penyerapan energi matahari dengan cara mengikuti arah
datang ‘sinar matahari secara otomatis. Dengan ikutnya berputar solar
panel, maka ttingkat penyerapan energi photon dari matahari dapat
dimaksimalkan. (Santoso, 2016).

Solar Tracker nantinya akan..diprogram:sedemikian _rupa
menggunakan mikrokontroler Arduino sehingga nantinya alat tersebut
dapat bergerak secara manual maupun otomatis. Program diuji
menggunakan serial monitor pada software Arduino IDE, ketika
melakukan pengujian perlu adanya realisasi alat, yaitu dengan
menggunakan sun tracker yang menggunakan mikrokontroler melalui

sensor LDR sebagai sensor otomasisnya dan remote kontrol sebagai peng
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gerak secara manual. Pada tampilan remote atau kontroler ini terdapat

beberapa 2 tombol toggle switch yang berfungsi, toggle 1 sebagai
pengganti mode axis ada single axis dan dual axis yang hanya dapat

diaktifkan pada saat mode manual, toggle 2 yaitu mode otomastis dan
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manual. Penambahan remote atau kontroler ini untuk mengindari apa bila
terjadinya beberapa gangguan yang terjadi pada‘sensor LDR, ataupun
karena cuaca nya berubah'maka dapat memudahkannya.mengontrol dari
dalam ruangan.

Berdasarkan latar belakang  permasalahan tersebut, maka

penulis tertarik untuk /mengambil judul “Pemograman Sistem Sun

eyieyer uabap Niwyaljod uizi edue)

Tracker Panel Surya Manual & Otomatis Berbasis Mikrokontroler”.
1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang. tersebut, maka didapat suatu permasalahan

yaitu:

a. Bagaimana pemrograman pada sistem_manual dan otomatis sun
tracker panel surya dengan berbasis mikrokontroler?

b. Bagaimana program dapat menerima dan merubah mode otomatis ke

mode manual?
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1.3 Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini yaitu:
a. ‘Untuk membuat pemograman sistem"manual .dan otomatis sun tracker

panel surya berbasis mikrokontroler.

b. Untuk “mengetahui cara kerja program dalam menggerakan ‘secara
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otomatis.maupun manual:
1.4 Luaran

Beberapa luaran dari penelitian ini yaitu:

a. Laporan Tugas Akhir berjudul Pemograman Sistem Sun Tracker
Panel Surya Manual & Otomatis Berbasis Mikrokontroler.

b. Alat panel surya dengan sistem sun tracker berdasarkan keberadaan

cahaya yang dilengkapi sistem remote atau controller.
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5.1 Simpulan

Berdasarkan pembuatan dan analisis yang sudah dilakukan, maka dapat
diambil simpulan yaitu :

1. Sun tracker adalah.yang berfungsi untuk menggerakkan modul
fotovoltaik™ sesual dengan datangnya arah sinar matahari_secara
otomatis dan manual. Alat ini menggunakan Mikrokontroler Arduino
Uno ATmega328p sebagai pusat sistem control. LDR sebagai
pengindra cahaya matahari, modul Motor Driver L298N sebagali
penggerak motor DC gearbox; yang dimana motor berfungsi sebagai
penggerak sumbu horizontal dan vertical.

2. Program pada mode otomatis_dan manual dibuat pada Software
Arduino IDE dan dijalankan pada Mikrokontroler yaitu Arduino Uno
ATmega328p yang terhubung. langsung dengan alat agar bisa
dioperasikan pada mode otomatis dan-manual, yang dimana mode
otomatis bergerak pada saat sensor LDR bergerak mengikuti cahaya
matahari dan bisa menggunakan dual axis dan single axis. Lalu mode

manual bisa dioperasikan pada dengan menggunakan remote Kontrol.
5.2 Saran

Adapun saran dari..penulis ..untuk  alat..sun tracker berbasis
mikrokontroler untuk pengambilan data dan pengukuran masih dilakukan
secara manual_dan belum ada sistem monitoringnya, dan alat' dapat
ditambahkandengan. fitur-fitur monitoring untuk dapat _memantau data

secara jarak jauh dan real time.
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Lampiran 1. Datasheet Arduino Uno ATmega328p

Arduino®@ UNO R3

The UNO board is the flagship product of Arduino. Regardless if you are new to the world of electronics or will use

the UNO as a tool for education purposes or industry-related tasks.

First entry to electronics: If this is your first project within coding and electronics, get started with our most used
and documented board; Arduina UNO. It is eguipped with the well-known ATmega328P processor, 14 digital

input/output pins, & analog inputs, USB connections, ICSP header and reset button. This board includes everything
you will need for a great first experience with Arduino.

Industry-standard development board: Using the Arduino UNO board in industries, there are a range of
companies using the UNO board as the brain for their PLCs.

Education purposes: Although the UNO board has been with us for about ten years, it is still widely used for
various education purposes and scientific projects. The board's high standard and top quality performance makes
it a great resource to capture real time from sensors and to trigger complex laboratory equipment to mention a

few examples.
= Starter Kit
n Tinkerkit Braccio Robot
= Example
Symbol Description Min Max
Canservative thermal limits for the whole board: -40 =C (-40°F) B5*C(185°F)

INOTE: In extreme temperatures, EEPROM, voltage regulator, and the crystal oscillatar, might not

wiark as expected due to the extreme temperature conditions
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UNO R3

Arduino®
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20
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Min |Typ |Max

SPX1117M3-L-5 Regulator
ATMEGA16U2 Module
LMV358LIST-A9 IC

Chip Capacitor, High Density

Pin header connector (through hole 6)
Pin header connector (through hole &)

Board topology

Ref.

u1

u3

us

F1

ICSP
ICSP1

1C

Overvi

I
X1

11
X2

Maximum input voltage from USB connector

Maximum input voltage from VIN pad
Maximum Power Consumption

Description

EEE-1EA470WP 25V SMD Capacitor

EEE-1EA4A70WP 25V SMD Capacitor

CGRA4007-G Rectifier
ECS-160-20-4X-DU Oscillator

Power jack 2.1x5.5mm
USB B Connector
ATMEGA328P Module

10N
Description

VINMax

VUSBMax
Func

J-2u4

Y1

Symbol

PMax
Top view

Ref.

X1

x2

PC1
PC2

D1

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

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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Arduino® UNO R3

2.1

JANALOG

Pin | Function Type Description

1 MNC NC Mot connected

2 IOREF ICREF Reference for digital logic V - connected to 5V
3 Reset Reset Reset

4 +3V3 Power +3¥3 Power Rail

5 +5V Power +5V Power Rail

& GND Power Ground

7 GND Power Ground

B VIM Power Valtage Input

9 AD Analog/GPIO Analog input 0 /GFIO

10 Al Analog/GFIO Analog input 1 /GPIO

11 A2 AnalogiGPIO Analog input 2 fGPIO

12 A3 Analog/GPIO Analog input 3 f/GFIO

13 A4/SDA Analog input/I2C Analog input 4/12C Data line
14 AS/SCL Analog input/I2C Analog input 5/12C Clock line
9.2 JDIGITAL

Pin Function Type Description

1 Do Digital/GFIO Digital pin WGPIO

2 o Digital/GPIO Digital pin 1/GPIO

3 D2 Digital/GFIO Digital pin 2/GPIO

4 D3 Digital/GFIO Digital pin 3/GPIO

5 D4 Digital/GPIO Digital pin 4/GPIO

& 05 Digital/GPIO Digital pin 5/GPIO

7 D& Digital/GFIO Digital pin &/GPIO

8 D7 Digital/GFIO Digital pin 7/GPIO

9 D4 Digital/GPIO Digital pin B/GPIO

10 D3 Digital/GFIO Digital pin 3/GPIO

1 55 Digital 5PI Chip Select

12 MOsI Digital SPIT Main Out Secandary In
13 MISO Digital 5P Main In Secondary Out
14 SCK Digital 5Pl serial dock output

15 GND Fower Ground

16 AREF Digital Analog reference voltage

17 Ad4ISD4 Digital Analog input 4/12C Data line (duplicated)
18 AL/SDS Digital Analog input 5/12C Clock line {duplicated)
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Lampiran 2. Program Mikrokontroler

31Bwvoid setup() {

32 pinMode (A0, INPUT);

33 pinMode (Al, INPUT);

34 pinMode (A3, INPUT);

35 pinMode (R4, INPUT);

36 pinMode (8, INPUT PULLUP);
37 pinMcde (12, INPUT_PULLUF) ;
38 pinMode (13, OUTPUT);

39 pinMode (9, OUTPUT);

40 pinMode (10, OUTPUT);

41 pinMode (11, CUTPUT);

42 pinMode (4, INPUT PULLUP);
43 pinMode (2, INPUT PULLUD);
44 pinMode (5, INPUT_PULLUP) ;
45 pinMode (7, INPUT PULLUP);
46 Serial .begin (96€00) ;

47 1}

48

498 wvoid loop() {Serial.print("start programm™);
50 digitalWrite (IN1, LOW);

51 digitalWrite (IN2, LOW);

52 digitalWwrite (IN3, LOW);

53 digitalWrite (IN4, LOW);

54 onoffswitch = digitalRead(switchlPin) ;

55 singledualswitch = digitalRead(switch2Pin);
568 while (onoffswitch == LoWw )} {

//manual rotating of the panel

eastldr = analogRead (R0O);

60 westldr = analogRead(Al);
61 topldr = analogRead (A2);
62 botldr = analogRead(A3);

eastbutton = digitalRead(ebuttonPin) ;
65 if (eastbutton == HIGH)
668 { digitalwrite (IN1l, HIGH);

digitalWrite (IN2, LOW);

JAKARTA
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32 68 } // rotate to east side when you push the right button
% 698 else {
70 digitalWrite (IN1, LOW);
71 }
I 12 westbutton = digitalRead (wbuttonPin);
Q 73 if (westbutton == HIGH)
* 748 { digitalWrite (IN2, HIGH);
Q 75 } //rotate to west side when you push the left button
© 768 slse {
g 11 digitalWrite (IN2, LOW);
.o 78 ¥
19 topbutton = digitalRead (tbuttonPin);
a0 if (topbutton == HIGH)
818 { digitalWrite (IN4, HIGH);
g2 } //rotate to west side when you push the left button
838 else {

eyeyer Labap yiuya3ijod wizi eduey

113 eA1e)] ynunjas neje ueibeqas yeAueqiadwaw uep ueywnwnbusw buesejiq ‘'z
ejieyjer 1363 Yiuyalijod iefem Buek uebunuaday] ueyibniaw yepny uedinbuad 'q

*yejesew njens uenefuy neje )i uesjjnuad ‘ueiode| uesinuad ‘yejwj efiey uesijnuad ‘ uepipuad ‘ueyipipuad uebupuada)] ynjun efuey uediynbuad ‘e

g4 digitalWrite (IN4, LOW);

85 }

g6

a7 botbutton = digitalRead (bbuttonPin});

g8 if (botbutton == HIGH)

898 { digitalWrite (IN3, HIGH)};

90 } //rotate to west side when you push the lsft button
518 else {

92 digitalWrite (IN3, LOW):

93 } onoffswitch = digitalRead(switchlPin);

94 singledualswitch = digitalRead(switch2Pin};
95 Serial.println(eastldr);

96 Serial.println{(westldr};
97 Serial.println(topldr):
98 Serial.println(botldr);
99}
100
101 //automaticaly rotating of the panel

epexer uaBaN yiwyR3|od yijiw exdid NeH S

1IN} eAie)| yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese|iqg °|

102 //check east-west orientation first
103
104

1058
106

107

108 g ite (INL,
109 onoffswitch = digitalRead (switchlPin);

110 singledualswitch = digitalRead(switch2Pin);

111Bwhile (onoffswitch == HIGH && singledualswitch == LOW ){

112 eastldr = analogRead(A0)/

113 westldr = analogRead (Al);

114 topldr = analogRead (A2);

< 400 && westlc
te (IN1,HIGH)

Jaquins ueyangakuaw uep ueywnjuesusw edue)

w
by 115 botldr = analogRead(A3);
3, 116 error = (((sastldr+topldr)/2) - ((westldr+botldr)/2)):
a 117 poserror = abs (error);
o 1188 if (poserror > 10){
F 1198 if (erreor > 0) {
3 120 digitalWrite (IN2, HIGH);
121
g- 122 // Serial.print("IN2 HIGH");
5 123 )
=3 1248  else if (error < 0) {
% 125 digitalWrite (IN1, HIGH);
o 126 //Serial.print ("IN1 HIGH");
- 127y}
o 1288 else if (poserror <= 10 ) {
T 129 digitalWrite (IN1, LOW);
< 130 digitalWrite (IN2, LOW):
S 131 //Serial.print ("LOW BOTH");
.
132 )
133

134 serial.println(eastldr);:

135 serial.println(westldr);:

136 Serial.printlin(topldr);

137 serial.printin(botldr):

138

139 onoffswitch = digitalRead (switchilPin);

140 singledualswitch = digitalRead (switch2Pin);}
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142 onoffswitch = digitalRead(switchlPin);

143 singledualswitch = digitalRead (switch2Pin);

144

145

146

1478 while (onoffswitch == HIGH & singledualswitch == HIGH ){
148 topldr = analogRead(A2);

149 botldr = analogRead(A3);

150 eastldr = analogRead(A0)

151 westldr = analogRead (&1);

152

153

154 tberror = (((topldriwestldr)/2) - ((botldrteastldr)/2));
155 tbposerror = abs (tberror);

156

157

158 error = (((eastldr+topldr)/2) - ((westldrtbotldr)/2));
159 poserror = abs (error);
1le08 if (poserror > 10}{
1618 if (error > 0) {

162 digitalWrite (IN2, HIGH):

163

164 // Serial.print("IN2 HIGH"),

165 }

1668 else if (error < 0) {

167 digitalWwrite (IN1, HIGH);

1le8

169 //Serial.print ("INl HIGH"):

170 H

1718 else if (poserror <= 10 } {

172 digitalWrite (IN1, LOW);

173 digitalWrite (IN2, LOW);

174 ¥

175

176 Serial.println(eastldr);

177 Serial.println(westldr):

&y &N

1618 1f (error > 0) {

162 digitalWrite (IN2, HIGH);
163

164 // Serial.print("IN2 HIGH");
1e5 }

1668 else if (error < 0) {
167 digitalwrite (IN1, HIGH):
168

169 //serial.print(™IN1 HIGH");:
170 !

1718 else if (poserror <= 10 ) {
172 digitalWrite {IN1, LOW);
173 digitalWwrite (IN2, LOW);:
174 ¥

175

176 Serial.println{eastldr);
177 sSerial.println(westldr);

178 if (thposerror > 10)

17%8{ if (tberror > 0) {

180 digitalWrite (IN4, HIGH);
181

182 |} else if (tberror < 0) {
183 digitalWrite (IN3, HIGH);
184

185 }

186 }

1878 else if (poserror <= 10 ) {
188 digitalWrite (IN4, LOW);
i8¢ digitalWrite {(IN3, LOW);
1%0 }

191 onoffswitch = digitalRead(switchlPin);

192 singledualswitch = digitalRead(switchZPin);}
193 onoffswitch = digitalRead(switchlPin);

194 singledualswitch = digitalRead(switch2Pin);
195 delay(200);

196

197 |}
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Lampiran 3. Dokumentasi

Gambar dokumentasi alat
Gambar dokumentasi alat

© 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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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. Daftar Riwayat Hidup

Ahmad Rifaldi Nurhidayat
Lahir di Jakarta pada 18 Mei 2001, merupakan anak kedua
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