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ABSTRAK

Pandemi COVID-19 yang terjadi pada akhir tahun 2019 terjadi secara
global dan mewabah ke seluruh dunia hingga hari ini. Akibatnya banyak sekali
pembatasan kegiatan manusia dengan tujuan untuk menekan laju penyebaran virus
COVID-19 di dunia. Kini manusia yang melakukan aktivitas bepergian harus
melalui proses filtrasi bebas COVID-19 khususnya “untuk penggunaan mode
transportasi umum. Salah satu upaya untuk menekan laju-penyebaran COVID-19
di transportasi umum adalah membuat sebuah sistem akses ‘dengan filtrasi
penumpang bebas COVID-19. Sistem akses berupa sebuah pintu masuk yang dapat
diakses melalui pemindaian QR Code yang terintegrasi dengan database
penumpang pada“ sebuah aplikasi. Sistem akses menggunakan RaspberryPi
sebagai pusat.kontrol sistem akses. Purwarupa sistem akses menggunakan motor
servo MG996R untuk penggerak sayap pintu dan sensor ultrasonik HC-SR04 untuk
menutup-kembali sayap pintu ketika mendeteksi calon penumpang yang berhasil
melewati-palang akses. Dari pengujian didapatkan kamera dapat memindai QR
Code pada jarak 10 sampai 25 cm, deteksi penumpang pada sensor ultrasonik
dengan akurasi diatas 98%, serta tingkat akurasi kamera untuk mendeteksi masker
pada penumpang diatas 95%. Pengujian sistem akses dilakukan dengan tiga buah
kode file program dengan beban program yang berbeda, dan didapatkan hasil
bahwa kode program sistem akses. tanpa menggunakan GUI memiliki nilai
performansi yang lebih baik dibandingkan kode pregram dengan menggunakan
GUI.

Kata Kunci : COVID-19, Raspberry Pi, QR Cade;.Sensor Ultrasonik HC-SR04,
Motor Servo MG996R
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ABSTRACT

The COVID-19 pandemic that occurred at the end of 2019 occurred globally
and is endemic throughout the world to this day. As a result, there are many
restrictions on human activities with the aim of suppressing the spread of the
COVID-19 virus in the world. Now humans who-earry out travel activities must go
through a COVID-19-free filtration process; especially for the use of public
transportation modes. One of the.efforts to suppress the:spread of COVID-19 in
public transportation is to create.an access system with COVID=19-free passenger
filtration. The access system is in the form of an entrance that can. be.accessed
through a QR Codesscan that is integrated. with the passenger database«in an
application. The access system uses a Raspberry Pi as the control center for the
access system..The access system prototype uses the MG996R servo motor to drive
the door wing and the HC-SR04 ultrasonic sensor to close the.door wing again
when it detects prospective passengers who have successfully passed. the access
system. From the test, it was found that the camera can scan the QR Code at a
distance of 10 to 25 cm; detect passengers on the ultrasonic sensor with an accuracy
above 98%, and the accuracy of the camera to detect masks on passengers is above
95%. Access system testing was carried out with three program file codes with
different program weights, and the results.showed that the access system program
code without using a GUI had a better performance value than the program code
using a GUI.

Keyword : COVID-19, Raspberry Pi, QR Code, HC-SR04 Ultrasonic Sensor,
MG996R Motor Servo
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada Desember 2019, terdapat-sebuah kasus pneumenia.misterius pertama
kali di Wuhan, Provinsi Hubei, China. Sumber penularan kasus hingga saat ini
belum diketahui secara pasti, dan dalam waktu, singkat penularan terjadi sangat
cepat hingga ke'lebih dari 190mnegara termasuk indonesia. Wabah ini diberi nama
Coronavirus Disease 2019 (COVID-19) yang disebabkan oleh Severe Acute
Respiratory Syndrome Coronavirus-2 (SARS-CoV-2). Coronavirus adalah virus
dengan virion berselubung yang berbentuk pleomorfik atau sferis dengan diameter
70-160 nm yang mengandung genom:single stranded RNA yang positif dan tidak
bersegmen. Karena coronavirus menyerang sistem pernafasan manusia, maka dari
itu coronavirus diduga sebagai penyebab dari penyakit SARS (Severe Acute
Respiratory Syndrome.

Dilansir dari laman penampil data jumlah manusia positif terpapar COVID-
19 yaitu www.worldometers.info, Hingga per.Juni.2021, COVID-19 sudah menular
ke 177 juta manusia di seluruh dunia, dan sudah.terdapat lebih.dari 1,9 juta kasus
positif COVID-19 di Indonesia, dengan jumlah 1,7 juta pasien yang sudah sembuh,
120 ribu pasien masih positif, dan sudah memakan 53 ribu korban jiwa dengan
kondisi pasien mengidap positif COVID-19.saat meninggal.

Kejadian munculnya pandemi virus COVID-19 mampu melumpuhkan
aktivitas semua kalangan masyarakat yang dilakukan di luar rumah. Masa pandemi
COVID-19 tidak bisa*~dikendalikan secara cepat sehingga..membutuhkan
penatalaksanaan yang begitu tepat baik dari pemerintah maupun masyarakat.
Semenjak diberlakukannya PSBB (Pembatasan Sosial Berskala Besar) akibat
wabah virus corona atau COVID-19 semua aktivitas diluar rumah mulai dibatasi,
seperti membatasi kegiatan berpergian, membatasi kegiatan interaksi yang
berkerumun, dan kegiatan belajar mengajar dilakukan secara daring. Kegiatan-
kegiatan lain yang harus dilakukan di luar rumah pun tetap harus dalam

pemantauan.

1 Politeknik Negeri Jakarta
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Jika tetap ingin melakukan kegiatan, pemeriksaan status kesehatan secara
berkala juga sangat penting dilakukan agar menjaga diri dari wabah dan juga
menjaga lingkungan sekitar. Pengecekan status seperti rapid atau swab yang
dilakukan bisa menjadi tolak ukur sementara kondisi kesehatan. Data hasil
pengecekan swab atau rapid dapat digunakan untuk melakukan kegiatan. Data hasil
rapid dan swab dapat diintegrasikan dengan. tempat.tempat yang biasa dikunjungi
untuk berkegiatan seperti sarana transportasi umum , sekolah ,“kantor dan juga
tempat tempat hiburan.

Pada bulansApril 2021, pemerintah ‘melalui Satuan Tugas Penanganan
COVID-19 mengeluarkan Surat Edaran nomor 12 Tahun 2021 tentang Ketentuan
Perjalanan'Orang Dalam Negeri Dalam Masa Pandemi Coronavirus Disease 2019
(COVID-19). Surat edaran ini bertujuan agar menekan laju penularan COVID-19
dengan cara menerapkan protokol kesehatan terhadap pelaku perjalanan dalam
negeri, baik melalui moda transportasi udara, laut, dan darat.

Salah satu upaya untuk mendukung penerapan protokol kesehatan pada
pelaku perjalanan orang dalam negeri adalah dengan.membuat sebuah sistem akses
dengan database yang terintegrasi dengan berkas kesehatan pelaku perjalanan.
Integrasi sistem yang dilakukan berupa aplikasi android sebagai platform untuk
mengupload data kesehatanyang akan diperiksa oleh admin” aplikasi untuk
mendapat akses QR Code sebagai akses untuk berkegiatan, hal ini bertujuan untuk
mengurangi adanya interaksi secarassentuhan-dan tidak perlu membawa data hasil
kesehatan saat berpergian.

Berdasarkan uraian tersebut, penyusunan proposal skripsi ini akan
membahas  mengenai “RANCANG  BANGUN  SISTEM  AKSES
TRANSPORTASI'UMUM. BERBASIS QR CODE BERDASARKAN.-BERKAS
KESEHATAN COVID-19" "sebagai.. Iindakan menanggulangi~dan mencegah
penyebaran wabah COVID-19 (Coronavirus Disease-19). Pembuatan skripsi ini
terinspirasi dari keadaan Terminal Bus Kampung Rambutan selama masa pandemi
(dokumentasi pintu masuk Terminal terlampir pada lampiran). Sebagai salah satu
penyedia layanan transportasi umum dengan tujuan yang cukup beragam serta
armada bus yang cukup memadai, Terminal Bus Kampung Rambutan seharusnya

memiliki sistem akses yang dapat memfiltrasi calon penumpang sehingga Terminal
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Bus Kampung Rambutan tetap dapat beroperasi untuk melayani perjalanan
penumpang yang sudah terfiltrasi bebas dari virus COVID-19.
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diimplementasikan di Pintu Masuk Terminal Kampung Rambutan.

a. Luaran yang diperolen dari alat yang akan dibuat yaitu alat dapat
b. Menghasilkan artikel

1.4 Luaran

Hak Cipta:
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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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BAB V
PENUTUP

5.1 Simpulan

Berdasarkan hasil pengujian dana analisa yang telah dilakukan, dapat

disimpulan:

1. Sistem aksestransportasi umum dibangun menggunakan Raspberry Pi 4 model

B sebagal perangkat utama sistem. Kode program dibangun menggunakan
bahasa pemrograman Python 3.9. Sistem juga menggunakan library OpenCV
untuk memroses pengolahan citra visual yang ditangkap oleh kamera pemindai.
Penilaian performansi sistem dalam menjalankan program ' sistem akses
menggunakan data berupa delay sistem.dalam menampilkan tampilan visual
kamera pada layar monitor. Dari.pengujian didapatkan hasil delay rata rata
pada saat sistem menjalankan program sistem akses dengan GUI sebesar 5,9
detik, delay rata rata saat sistem menjalankan program sistem akses tanpa GUI
sebesar 1,64 detik, dan delay rata rata sistem saat menjalankan program yang
berisi pemindaian QR Code saja sebesar 0,87 detik.

Pemindaian QR Code pada layar gawai.berada di jarak efektif antara 10 cm
hingga 25 cm. Pada jarak 30 cm kamera sudah tidak mampu untuk mendeteksi
dan memindai QR Code. Pada jarak efektif pemindaian kamera mampu untuk
memindai QR Code tanpa dipengaruhi kecerahan layar gawai, sehingga QR
Code mampu untuk memindai QR Code baik dalam kondisi layar gawai redup

atau kondisi layar gawai terang maksimum.

. Waktu yang dibutuhkan oleh masing masing dari ketiga program untuk

memindai QR Code memiliki perbedaan yang cukup signifikan. Pada program
yang didesain untuk pemindaian QR Code saja, didapatkan rata rata waktu 0,77
detik. Hasil tersebut cukup memuaskan karna pemindaian QR Code dapat
dilakukan dengan proses dibawah satu detik. Sedangkan pada program sistem
akses tanpa GUI didapati hasil rata rata waktu 1,89 detik. Proses pemindaian

mulai terasa melambat namun masih dapat ditoleransi untuk menunggu sistem

1 Politeknik Negeri Jakarta
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memindai QR Code. Sedangkan pada program sistem akses menggunakan GUI
membutuhkan rata rata waktu pemindaian sebesar 11,93 detik.

o

Sensor jarak ultrasonik memiliki nilai error tertinggi dan terendah masing
masing 0,13043% dan 1,44444%. Sedangkan nilai akurasi terendah dan
tertinggi masing masing 98,55556% dan 99,86957% dalam membaca jarak
objek. Sehingga nilai rata rata error‘dan-akurasi dari_pembacaan jarak oleh
sensor ultrasonik adalah 0,54289% dan 99,45711%.

Untuk tetap menjaga protokol kesehatan saat memasuki layanan. transportasi

6.

umum, kamera pemindai sistem akses juga. dilengkapi deteksi penggunaan
masker pada penumpang saat melakukan pemindaian. QR Code. Pada hasil
pengujian akurasi deteksi penggunaan masker atau tidak pada.penumpang

mendapatkan nilai rata rata akurasi diatas 95%

~

Kinerja Motor Servo MG996R untuk menggerakan palang sistem akses bekerja
dengan baik. Dari keseluruhan pengujian.tidak didapatkan hasil pengujian
motor servo tidak merespon perintah kode program sistem akses. Motor servo
juga tidak melakukan pergerakan ketika program sistem .akses tidak

memberikan perintah.

5.2 Saran

Program sistem akses dengan menggunakan GUI dapat dijalankan dan tidak
memiliki pesan error sama sekali selama program: berjalan. Namun sayangnya
Raspberry pi 'yang dipakai memiliki kemampuan yang cukup terbatas dalam
menjalankan program. Kinerja Raspberry pi melambat ketika menjalankan program
sistem akses menggunakan-GUI _sehingga program berjalan_dengan-delay yang
cukup tinggi sehingga membuat prosespemindaian.QR-.Code'memakan waktu yang
cukup lama. Pada kesempatan pengembangan berikutnya diharapkan agar program
sistem akses yang menggunakan GUI dijalankan oleh Raspberry pi yang memiliki
kapasitas RAM yang lebih luas.
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- Z 'Eeatures
&

N
21 g:lardware
X

ua@ore 64-bit ARM-Cortex A72 running at 1.5GHz 1,
angﬂ Gigabyte LPDDR4 RAM options
26§(HEVC) hardware decode (up to 4Kp60)

Q
2
H.
. H. 26§hardware decode (up to 1080p60)
Vldngore VI 3D Graphics

S

uprts dual HDMI display output up to 4Kp60

eyeyer uabap yiuyaijod uizi eduey
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2.2 Nnterfaces
H-

802.11 b/g/nfac Wireless LAN
" Bluetooth 5.0 with BLE

 1x SD Card
2x micro-HDMI ports supporting dual displays up to 4Kp60 reselution
2x USB2 ports

2x USB3 ports

1x Gigabit Ethernet port (supports PoE with add-on PoE

HAT) 1x Raspberry Pi camera port (2:lane MIPI'CSI)

eyae)jer 13BN Myiwjalijod iefem buek uebunuaday) uexyibniaw yepn uedianbuad °q

*yejesew njens uenefui} neje Jiy uesunuad ‘uesode] uesjinuad ‘Yyejwyji eA1ey uesijnuad ‘ ueniuad ‘ueyipipuad uebunuada) ynjun eAuey uedipnbuad ‘e

1x Raspberry Pi display port (2-lane MIPI DSI)

28x user GPIO supporting various interface options:
— Up to 6x UART
— Up to 6x 12C
— Up to 5x SPI

— 1x SDIO interface

— 1x DPI (Parallel RGB Display)

— 1Ix PCM

— Up to 2x PWM channels

— Up to 3x GPCLK outputs

Jaqwns uexmqa&uaw uep uejwnjuesuaw edue) jul sijn} eA1e)] yninjas neje ueibeqas dianbuaw bueise|iq L
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??

3 '$oftware

ey

e
B8R I\:§8 Instruction Set
-+
M

ati®e Linux software stack
Acti\ély developed and maintained
- Re!;ent Linux kernel support
- M%y drivers upstreamed
- Stzle and well supported userland

- A\’ﬁllablllty of GPU funetions using standard APIs

]
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3MEchanical Specification
=
Y
-] 85 ==
3.5 —= 58 -
CORNER RADIUS = 3.0mm
il] =35 o s e ) e
’c . (B —1
) ZF ©Ex - AL 614 A
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Figure 1:*Mechanical Dimensions

N

Electrical Specification

Caution! Stresses above those listed in Table 2 may cause permanent damage to the device. This
is a stress rating only; functional operation of the device under these or any other conditions above
those listed in the operational sections of this specification is not implied. Exposure to absolute
maximum rating conditions for extended periods may affect device reliability.
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D )I"’ﬁ)

- I S . . .
9 n:'r o Symbol Parameter Minimum  Maximum  Unit
§§ _g 3 VIN 5V Input Voltage -0.5 6.0 \%
@3 &4 =
cQ -
=5 o x Table 2: Absolute Maximum Ratings
o0 -
53
-Q o
c = . P .
é_'a’. PIea&e note that VDD IO is the GPIO bank voltage which is tied to.the on-board 3.3V supply rail.
cp X
Eg Sym #I Parameter Conditions Minimum  Typical -Maximum  Unit
~Qa
gg' VIL % Input low voltage?  vPDIO = 3.3V - - TBD v
%% VIH% Input high voltagea VDD 10 = 3.3V TBD - - \
s5cl
§ W L =. Inputleakage current TA=+85 C - - TBD A
S=(C
Ed E IN g_ Input capacitance - - TBD - pF
V
%i oo ® Outputlow/voltage® vDD 10 =38V, 0L = -2mA - - TBD %
SV = :
5% OH S' Output high voItageb VDD.I1©.=.3.3V,I0H.=2mA .TBD - - V
o=l
T g o Output low current® VDD 1© = 3.3V, VO = 0.4V TBD - . mA
] :
i; oH Output high current® VDD 1© = 3.3V, VO = 2.3V __TBD - - mA
== R
g R Pullup resistor - TBD 2 TBD kK
~ 3 R
E.g P D Pulldown resistor - TBD - TBD Kk
§§ gHysteresis enabled
8 2 " Default drive strength (8mA)
5% € Maximum drive strength (16mA)
2 £
23 Table 3: DC Characteristics
30
— :
)
o
=)
e‘g ; Pin Name Symbol Parameter Minimum, = Typical Maximum Unit
So
— . A . . a
§-§ Digital outputs rise 10-90% rise time™ - TBD - ns
=T
§ -i Digital outputs fall 90-10% fall time?. - TRD c ns
5 § 4 Default drive strength, CL = 5pF, VDD40O = 3.3V
T C
E g_ Table 4: Digital I/0O Pin AC Characteristics
=
~
§ tfall trise
z f— —
=
g DIGITAL
3 OUTPUT
c
2
[
3
r
)
)
z Figure 2: Digital 10 Characteristics
8 Release 1
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&

El E’ower Requirements
=

N

she 5.48 requires a good quality USB-C power supply capable of delivering 5V at 3A. If attached
Gowrgtream USB devices consume less than 500mA, a 5V, 2.5A supply may be used.

il

eripherals

5
qsu|od

)
5.1 £PIO Interface

The8|4B makes 28 BCM2711 GPIOs available via a standard Raspberry Pi 40-pin header. This
heach is backwards compatible with allsprevious Raspberry Pi boards with a 40-way header.
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5 5.1.8 GPIO Pin Assignments

5 3

< a

o

g

5 3v3 5V

3. J8

-

o 1 2

3 GPIO2 5 421N

o GPIO3 5 oo 6

3 GPI04 if oo 8 GPIO14

g 9 oo 10 GPIO15

a GPIO17 11 oo 12 GPIO18

5 GPIO27 13 14

2 GPI022 B GPIO23

3 Ll ka2 GPI024 ID SD and ID SC PINS:

= GPIO10 19 oo 20 — —

g GPIO9 21 22 GPI025 These pins are reserved for HAT ID EEPROM.

o GPIO11 23 gg 24 GPIO8

g 25 26 GPIO7 At boot time this I2C interface will be
ID SD 27 oo 28 D SC interrogated to look for an EEPROVM

3 G|5|O5 29 oo 30 = =] that identifes the attached board and

L] oo allows automagic setup of the GPIOs

3 GPIO6 31 32 GPIO12 3 eptionallv: Tinu% deiver

< GPIO13 33 oo 34 (and optionally, Linux drivers).

§' GPIO19 35 EE 36 GPIO16

- GP1026 37 38 GP1020 DO NOT USE these pins for anything other

3 39 oo 40 GPIO21 than attaching an I2C ID EEPROM. Leave

o

- | oo unconnected if ID EEPROM not required.

<

3 i

o

(]

-

Figure 3: GPIO Connector Pinout

As well as being able to be used as straightforward software controlled input and output (with
pro-grammable pulls), GPIO pins can be switched (multiplexed) into various other modes
backed by dedi-cated peripheral blocks such as 12C, UART and SPI.

In addition to the standard peripheral options found on legacy Pis, extra I2C, UART and SPI peripherals have
been added to the BCM2711 chip and are available as further mux options on the Pi4. This gives users much
more flexibility when attaching add-on hardware as compared to older models.
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25 Low SDO _DAT1"sblr DPI" D21 SD1 DAT1 ARM TCK__SPIi4* CE1 N

26 Low SDO _DAT2 TEO DPI _D22 SD1 _DAT2 ARM _TDI  SPI5 _CE1.N
27 Low SDO _DAT3 TE1 DPI D23 SD1 _.DAT3 ARM _TMS SPI6 _.CE1.N

Table 5: Raspberry Pi 4 GPIO Alternate Functions

Table 5 details the default pin pull state and available alternate GPIO functions. Most of these
alternate peripheral functions are described in detail in the BCM2711 Peripherals Specification
document which can be downloaded from the hardware documentation section of the website.

)
x
n
g ; 1. EGPIO Alternate Functions
STy x 9
T N e N |
- M
9 g = W t =o
383 » Default
‘; E._E'g EPKF Pull ALTO ALT1  ALT2 ALT3 ALT4 ALT5
g § §30 g High SDAO SA5 PCLK SPI3.CE0O N TXD2 SDA6
Q >Q = =
€235 1 & High SCLO SA4 DE SPI3 _MISO. RXD2 SCL6
2 95T o M
3 :Brgg 2 ;- High SDA1 SA3 LCD.. VSYNC SPI3 _MOSI CTS2 SDA3
F -0
%’_5 =a 3 & High SCL1 SA2 LCD _HSYNC SPI3 _SCLK RTS2 SCL3
xa,
) ‘;-’r-gg 4 g High GPCLKO SAl DPI DO SPI4 CEO N TXD3 SDA3
o o
z 2 32’ 5 @ High GPCLK1 SA0 DPI_ D1 SPI4~ MISO RXD3 SCL3
353 =
T g‘ée <. High GPCLK2 SOE .N DPI D2 SPI4 _MOSI CTS3 SDA4
§; 2-,}33 7 ; High SPI0C CELN SWE N DPI D3 SPI4 SCLK RTS3 SCL4
=] — - - = = T
ST —
S 28858 ZJ Hgh / SPI0 _CEON SDO  DPI .D4 - TXD4 SDA4
~ ==
a5 859 ¥ ow SPI0_MISO SD1 DPI D5 4 RXD4 SCL4
= SR
Eft; §§ 10 Low SPI0_MOSI Sb2 DPI D6 2 CTS4 SDA5
= S ¥
%f:‘ g.,z. 11 Low SPI0 _SCLK SD3 DPI...D7 ? RTS4 SCL5
lad
g o‘;:% 12 Low PWMO SD4 DPI .D8 SPI5* _CEO_N.TXD5 SDA5
3 § §; 13 Low PWM1 SD5 DPI D9 SPI5 __MISO RXD5 SCL5
E 2 F8 14 Low TXDO SD6 DPI D10 SPI5°_MOSI_.CTS5 TXD1
=y N
=~ Z %% 15 Low RXDO SD7 DPI D11 SPI5 SCLK RTS5 RXD1
2asg
S 2.'5_»; 16 Low FLO SD8 DPI _D12 CTSO SPI1 _CE2.N CTS1
~, - =
gggs 17 Low FL1 SD9 DPI D13 RTSO SPI1 .CE1.N RTS1
2.3 5
S g gg 18 Low PCM _CLK SD10 DPI .D14 SPI6 _CEO.N SPI1 _CEO.N PWMO
& 23 19 Low PCM FS  SD11 ,DPI_D15 SPI6._MISO SPIL MISO PWM1
) —
3 §% 20 Low PCM _DIN SD12 DPI D16 SPI6 _MOSI SPIL _MOSI GPCLKO
o=
§ §§21 Low PCM .DOUT SD13  DPI' D17 SPI6. tSCLK “SPI1 .SCLK GPCLK1
= 8§22 Low Sbo CLK. SDi14 DPI D18 SD1I CLK ARM TRST SDA6
Qo S wn
§ §§ 23 Low SD0 .CMD  SD15 DPI _D19 SD1 .CMD ARM .RTCK SCL6
S =824 Low SDO DATO SD16 DPI D20 SD1 DATO ARM TDO SPI3° CE1 N
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x
n
aDlspIay Parallel Interface (DPI)
Q

D)IEH

* st gldard parallel RGB (DPI) interface is available the GPIOs. This up-to-24-bit parallel
tertjﬁce can support a secondary display.

v
()

, 5.1 AESD/SDIO Interface

gw

x
The BI4B has a dedicated SD card socket which suports 1.8V, DDR50 mode (at a peak bandwidth of
50 Mgabytes / sec). In addition, alegacy SDIO interface is available on the GPIO pins.

Q
5.2 @Camera and Display Interfaces
[
hepEMB has 1x Raspberry Pi 2-lane MIPI CSI Camera and 1x Raspberry.Pi'2-lane MIP| DSI
y connector. These connectors are backwards compatible with legacy Raspberry Pi
oarﬁs, and support all of the available Raspberry Pi camera and display peripherals.

o g
=

5.3 USB

The Pi4B has 2x USB2 and 2x USB3 type-A sockets. Downstream USB current is limited to
approxi-mately 1.1A in aggregate over the four sockets.

5.4 HDMI

The Pi4B has 2x micro-HDMI ports, both of which support CEC and HDMI 2.0 with resolutions
up to 4Kp60.

5.5 Audio and Camposite (TV Out)

The Pi4B supports near-CD-quality analogue audio‘output and composite TV-output via a 4-
ring TRS "A/V’ jack.

The analog audio output can drive 32 Ohm headphones directly.

: Jaquins umpnqa/(uaw uep uejwnjuesuaw edue) jul sijn} eA1e)] yninjas neje ueibeqas dianbuaw bueise|iq L

5.6 Temperature Range and.Thermals

The recommended ambient operating temperature range is 0 to 50 degrees Celcius.

To reduce thermal output when idling or under light load, the Pi4B reduces the CPU clock
speed and voltage. During heavier load the speed and voltage (and hence thermal output) are
increased. The internal governor will throttle back both the CPU speed and voltage to make
sure the CPU temperature never exceeds 85 degrees C.

The Pi4B will operate perfectly well without any extra cooling and is designed for sprint
performance - expecting a light use case on average and ramping up the CPU speed when
needed (e.g. when loading a webpage). If a user wishes to load the system continually or
operate it at a high termperature at full performance, further cooling may be needed.

11 Release
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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.
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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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(L-2) Datasheet Sensor Ultrasonik HC-SR04

Tech Support: services@elecfreaks.com

I§oduct features:

[F)

Itrasonic Ranging Moedule*HC.- SR04

L%,trasonic ranging/madule HC - SR04 provides 2cm - 400cm non-contact
rgpasurement function, the ranging aceuracy can reach to 3mm. The modules
igcludes ultrasonic transmitters, receiverand control circuit. The basic

painciple of work:

) Using 10O trigger for at least 10us high level signal,
(2) The Module automatically sends eight 40.kHz and detect whether there is a

pulse signal back.

(3) IF the signal back, through high level, time of high output 10 duration is
the time from sending ultrasonic to returning.
Test distance = (high level timexvelocity of sound (340M/S) / 2,

Wire connecting direct as following:

5V Supply
Trigger Pulse.Input
Echo Pulse Output
0V Ground

Electric Parameter

Working Voltage DC5V
Working Current 15mA
Working Frequency 40Hz
Max Range 4m

Min Range 2cm
MeasuringAngle 15 degree

Trigger Input Signal

10uS TTL pulse

Echo Output Signal

Input TTL lever signal and the range in
proportion




| 45+20*15mm
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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
2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Vce Trig Echo GND

Timing diagram

The Timing.diagram is shown.belows.You.only need,to supply a.;short 10uS
pulse to the trigger input to start the ranging, and then the module will send out
an 8 cycle burst of ultrasound at 40 kHz and raise its echo. The Echo is a
distance object that is pulse width and the range in proportion .You can
calculate the range through the time interval between sending trigger signal
and receiving echo signal. Formula: uS /58 = centimeters or uS / 148 =inch;
or: the range = high level time * velocity (340M/S) / 2; we suggest to use over
60ms measurement cycle, in order to prevent trigger signal to the echo signal.

e Timing Diagram

Trigger Input \ ‘
to Mlodule

& Cwyele Sonic Burst
Somic Burst H ‘ | ‘ ‘ ‘
frotm Maodule
Input TTL lever

Echo Pulze Cutput signal with a range
to User Tumemg Circwt in proportion




the results of measuring.
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en tested objects, the range of area is not less than 0.5 square meters and the

Juests as smooth as possible, otherwise ,it will affe

e module is not suggested to connect directly to electric, if connected electric, the

inal should be connected the module first, otherwise,

fect the normal work of the module.

Hak @pta :5 . J
1. BilaFang nfengutip sebagian atauseluruh kar, . __.._ ... .. __..._..___._ umkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , v»::..mm: 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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(L-3) Datasheet Motor Servo MG996R

G996R All Metal Gear Servo Motor
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996R All Metal Gear Servo Motor.
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High-Torque MG996R Digital Servo features'metal gearing resulting in extra
10kg stalling'torque in a tiny package. It features.upgraded shock-proofing and
designed PCB and IC control system that make,it. muchsmore accurate than its
Betlecessor MG995. The gearing and motor have also been upgraded to improve
p&d bandwidth land centering. Thi§ high-torque. standard sérvo can rotate
§'roximately 120° (60° in each direction)»The MG996R" Metal Gear Servo also
c§|§1es with a selection of arms and hardware to"get you set up nice and fast servo
cgatrol projects!

19
K1e
ngu

e m)df% g,a[\b)p
L

eral Specification:
cT
I\@o%el : MG996R Tower Pre.
VEeight: 55¢.
Dimension: 40.7 x 19.7 x 42.9 mm approx.
Siall torque: 9.4 kgf-cm (4.8V), 11 kgf-cm (6 V)
Gerating speed: 0.17 s/60° (4.8 V), 0.14 s/60° (6 V)
Ciperating voltage: 4.8V a 7.2V
RAinning Current: 500mA.
Sgall Current: 2.5A (6V).
DEad band width: 5us
Sﬁable and shock proof double ball bearing design.
Te&mperature range: 0°C ~ 55°C.
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|Magml§umo , =3

SIS (ECEGTRONICS | =228

ctr|c§ Control Signal:

Vcc —:Réd( - @?
Ground=Brown (=) —

1-2ms
Duty Cycle

4.8V (~5 V)
Power :
and Signal ™ |

-
oooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooooo

20 ms (50 H2)
PWM Period
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Bition "0" (1.5ms pulse) is middle; 90" (~2ms pulse) is middle, is all
tt:éway to the right, "-90" (~1ms pulse) is.all the way to the left.

CONNECTOR PINOUT:

Ground
+V, Power

Signal




|Magml§umo : v

IS ECEGTRONICS | SS228
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AL plicaﬁon With Arduino:

1
;(;grgms
28 30 Fnotors have three wires: power, ground, and signal. The
§'@§Ner Wire is typically red, and should be connected to the 5V pin on
BE A r?:umo board. The ground wire-is typically. black or brown and
E@uldaae connected to a ground pin on the board. The signal pin is
i@cal% yellow, orange or.white and should be conneeted.to pin 9 on
5tB8 bo%d

[ |

Arduino

ARAN

SCLAR SV

EETFTEELI

euieyer uaban MiuvainoA iefem buek uebunuadax um'_l?n.gg'l_u MPM
Cyha v

(11111

uesjjnuad ‘ue
Jaquins ul

Gpen Arduino IDE, go to

“ii‘ile” > “Examples” > “Servo” > “Sweep”. Open the “Sweep” sketch
apd upload to your Arduino board. Attach an arm to the servo motor,
ybu should see the arm sweeping at 180° to and fro.
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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.
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2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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