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* PROGRAM KALIBRASI SENSOR GARIS TCRTS0086 DENGAN TELEPLOT
* Digunakan untuk melihat grafik Karakteristik Statis secara visual

* dan menentukan nilai Threshold pada Robot Sumo.
¥/

const int pinSensorkiri = A2;
const int pinSensorKanan = A3;

void setup() {
Serial.begin(115268);

Serial.println(“Memulai Kalibrasi Statis dengan Teleplot...");
delay(2008);

}

void loop() E
long totalKiri = @;
long totalKanan = 8;
int jumlahSampel = 5; // Oversampling: Mengambil 5 sampel pembacaan

for (int 1 = @; i < jumlahSampel; i++) {
totalKiri += analogRead(pinSensorKiri);
totalkanan += analogRead(pinsensorKanan);
delay(5); // Jeda Sms antar sampel

int ratakKiri = totalkKiri / jumlahSampel;
int rataKanan = totalKanan / jumlahSampel;

Serial.print("»Kalibrasi_Kiri:");
serial.println{ratakiri);

Serial.print(">Kalibrasi_Kanan:");
Serial.println{rataKanan);

delay(58);




* PROGRAM PENGUJIAM RESPON TRANSIEN DIMAMIS (TELEPLOT)
* Digunakan untuk mengambil data Rise Time (tr) sensor TCRTS288
* saat robot melaju pada kecepatan tinggi menuju garis pembatas.
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const int pinSensorkKirl = AZ2;
const int pinSensorKanan = A3;

// Nilai Threshold dari Tabel 4.1
const int thresholdKiri = 561
const int thresholdKanan = 558;

[/ Motor Kiri
const int pinKiri_RPUM
const int pinKiri LPWM = 6;

]
[%p]
[

// Motor Kanan
const int pinKanan_RPWM = 9;
const int pinKanan_ LPWM = 18;

{f Pilihan: 18@, 158, 288, atau 255
const int pwmiktif = 255;

/f Makro untuk rekayasa bit register ADC
#ifndef sbi

#define sbi(sfr, bit) ( SFR BYTE(sfr) |= BV(bit))
#define sbi(sfr, bit) (_SFR_BYTE(sfr) |= _BV(bit))
#endif

#ifndef cbi
#define cbi(sfr, bit) (_SFR_BYTE(sfr) &= ~ BV(bit))
#endif

void setup() {

// Baud rate sangat tinggi agar data grafik transien tidak terhambat

Serial.begin(115288);

f{ --- REKAYASA REGISTER ADC (PRESCALER 16) ---

// Memangkas waktu tunggu dari 224 us menjadi 34 us
shi{ADCSRA, ADPS2);

cbi{ADCSRA, ADPS1);

cbi(ADCSRA, ADPS®);

f/ Inisialisasi Pin Motor

pinMode(pinKiri RPWM, OQUTPUT);
pinMode(pinKiri_ LPWM, QUTPUT);
pinMode(pinKanan_RPWM, OUTPUT);
pinMode(pinkKanan_LPWM, OUTPUT);

// Jeda aman 4 detik untuk meletakkan robot di atas lintasan

delay(4688);
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