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RANCANG BANGUN SISTEM INSTRUMENTASI PEMUTAR TARGET 

PADA IMPLANTOR ION 

 
Nurul Hidayati 

05620009 
 

ABSTRAK  
 

Telah dirancang dan dibuat sistem instrumentasi pemutar target pada 
implantor ion menggunakan motor stepper berbasis mikrokontroler ATMega8535 
di PTAPB-BATAN untuk meningkatkan efisiensi implantor ion dengan cara 
memodifikasi sistem target dari single target menjadi multi target. Sistem multi 
target ini terdiri dari empat target yang digunakan secara bergantian dengan cara 
diputar 900. Untuk itu, diperlukan sistem instrumentasi pemutar target.  

Sistem instrumentasi ini merupakan suatu sistem pengontrol digital untuk  
mengendalikan perputaran  motor  stepper dengan menggunakan mikrokontroler  
ATMega8535.  Sistem pengontrolan ini dikendalikan dengan jarak dekat dan 
memanfaatkan komunikasi serial sebagai pengendali jarak jauh. Pengguna dapat 
menentukan arah perputaran motor stepper melalui  tombol  yang  disediakan. 
Data yang dimasukkan ini, dikirim oleh mikrokontroler dari bagian pengontrol 
atau pengirim ke mikrokontroler yang ada pada sisi motor  stepper yang bertugas 
sebagai penerima, kemudian data tersebut digunakan untuk mengendalikan 
putaran motor stepper.  

Sistem ini dapat mengendalikan putaran motor searah jarum jam dan 
berlawanan arah jarum jam baik secara jarak dekat ataupun jarak jauh dengan 
besar sudut yang telah diprogramkan yaitu 900 dan 7,50. Dari hasil pengujian 
didapat grafik linier untuk tiap putaran dan dapat disimpulkan bahwa sistem 
instrumentasi ini layak dipakai untuk mengendalikan putaran target pada 
implantor ion sesuai dengan kebutuhan.  

 

Kata Kunci: Mikrokontroler ATMega8535, motor stepper dan komunikasi serial. 

  xiv  
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

A.  Kesimpulan 

Dari hasil rancang bangun sistem instrumentasi pemutar target implantor ion 

berbasis mikrokontroler ATMega8535 dapat disimpulkan sebagai berikut:  

1.  Mikrokontroler ATMega8535 dapat digunakan sebagai sistem kendali 

utama dalam sistem otomatisasi kendali putaran untuk sebuah motor 

stepper.  

2.  Prinsip utama dari sistem ini adalah memanfaatkan tombol sebagai 

masukan untuk mengatur putaran motor, serta mengatur motor dengan 

pengendalian jarak jauh menggunakan komunikasi serial. 

3.  Dari hasil pengujian sistem didapatkan sesuai instruksi yang diinginkan 

baik secara jarak dekat maupun jarak jauh menggunakan komunikasi serial 

yang diperoleh dengan grafik-grafik pengujian berupa kurva linier yang 

berarti pengendali dapat bekerja dengan baik. 

B.   Saran 

Program aplikasi sistem instrumentasi pemutar target pada implantor ion 

yang menggunakan motor stepper ini merupakan program pengendali yang masih 
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sederhana. Beberapa fungsi lainnya perlu ditambahkan pada program ini. Untuk 

pengembangan lebih lanjut, disarankan beberapa hal berikut : 

1. Kemampuan stepping motor ditingkatkan dengan logika microstepping 

untuk mendapatkan step yang lebih kecil.  

2. Sistem instrumentasi pemutar target ini, untuk dapat digunakan pada 

implantor ion, perlu adanya pergantian pada motor stepper dengan motor 

stepper yang memiliki torsi dan arus yang lebih besar.  
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