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KENDALI ROBOT MELALUI RF DENGAN D-JOY CONTROLLER

Gambar 1 Kendali 4 robot dengan 4 joystick oleh sebuah D-Joy Controller

Joystick PS2 adalah sebuah media pengendali robot yang cukup handal.
Dibandingkan dengan PC Keyboard yang kurang fleksibel dan keypad yang
mempunyai jumlah tombol terbatas media ini jauh lebih sesuai. Namun
berbeda dengan PC Keyboard maupun keypad, joystick membutuhkan
masukkan perintah terlebih dahulu untuk mengirimkan datanya.
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Gambar 2 Timing Diagram Pengambilan Data Joystick



Pada saat mikrokontroler ingin mengambil data dari joystick maka mikrokontroler
harus memberitahu joystick bahwa datanya akan diambil dengan memberikan logika
0 pada pin ATT dan mengirimkan data sebagai perintah mulai atau start command
(0Ox01).

Setelah perintah mulai diterima oleh joystick maka joystick akan mengirim data yang
menunjukkan ID dari joystick ( 0x41 untuk joystik digital dan 0x73 untuk joystick analog
red mode ). Pada saat yang bersamaan dengan josytick mengirim ID mikrokontroler
juga mengirim data ( 0x42 ) untuk meminta data dari joystick

Saat data (0x42) diterima maka joystick akan membalas dengan mengirimkan data (
0x52 ) sebagai pemberitahuan bahwa data akan segera dikirim.

Setelah itu joystik mengirimkan data 6 x 8 bit yang berisi informasi tombol mana saja
yang ditekan ( semua tombol adalah aktif low ).

Tabel 1 Data-data yang diterima oleh mikrokontroler dari joystick

Data Bit O Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit 7

Datal |select |x X start up right down | left

Data 3 | Analog kanan arah kanan kiri ( 00 sampai FF )

Data 4 | Analog kanan arah atas bawah ( 00 sampai FF)

Data 5 | Analog kiri arah kanan kiri ( 00 sampai FF )

Data 6 | Analog kiri arah atas bawah ( 00 sampai FF)

Dengan D-Joy Controller, pengguna tidak perlu mengatur proses
pengambilan data tersebut. D-Joy Controller akan mengirimkan perintah-
perintah pengambilan data sekaligus mengambil data dari 4 buah joystick
sekaligus dan mengirimkan ke robot secara bergantian. Terdapat dua proses
pengiriman data yang dilakukan oleh D-Joy Controller. Pertama menggunakan
jalur RF dengan tambahan Modul DX-24. Proses ini selalu terjadi saat D-Joy
Controller terhubung ke joystick.

Proses kedua menggunakan jalur fisik UART dan dilakukan hanya pada
joystick-joystick yang telah ditekan tombol STARTnya. Pada aplikasi ini proses
yang akan dibahas adalah proses yang menggunakan jalur RF dengan
bantuan Modul DX-24.
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Gambar 3 Hubungan D-Joy Controller lengkap dengan box dan antenna

Untuk menggunakan D-Joy Controller pada Mode RF dibutuhkan sebuah
Modul DX-24 dan HF-Antenna (Stock Code 014-0006) untuk memperkuat
pancaran terutama bila D-Joy Controller diletakkan di dalam box. D-Joy
Controller dirancang dengan dimensi yang sesuai dengan Box BXL-002
sehingga sangat mudah untuk instalasi dalam box.

Data yang diperoleh dari tiap-tiap joystick akan dikiimkan satu persatu
secara berurutan ke Modul DX-24 berupa 4 byte data seperti pada tabel 2.

Tabel 2 Data RF Joystick
Data Bit 0 Bit 1 Bit 2 Bit 3 Bit 4 Bit 5 Bit 6 Bit 7

Datal | Analog kanan arah kanan kiri (00 sampai FF)

Data 2 | Analog kanan arah atas bawah ( 00 sampai FF)

Data 4 |select |x X Start up right down | left




Agar data tersebut dapat diterima pada Modul DX-24 yang ada di robot,
maka robot harus diatur pada 2400 MHz (2.4 GHz), 16 bit Address Length, CRC
ON dan On Chip CRC Enable.
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Gambar 4 Robot penerima data dari D-Joy Controller

Tabel 3 hubungan I/0 DX-24 dengan Delta Robo CPU

Port Delta Robo Port DX-
CPU 24 Keterangan
P2.0 CE CE = 1 untuk aktifkan RX
P2.4 CS CS untuk chip select DX-24
Data Ready Channel 1, DR=1 saat ada
P2.5 DR1 data masuk
P2.6 CLK1 Clock data channel 1
pP2.7 Datal Data In/Out Channel 1

Untuk menerima data yang masuk pada Modul DX-24 dapat dilakukan sebagai
berikut:
- Atur DX-24 pada alamat sesuai joystick yang digunakan dengan proses
inisialisasi. Detail proses inisialisasi dapat dilihat pada datasheet TRW-24
yang merupakan komponen utama DX-24
- Aktifkan RX dengan membuat logika CE = 1
- Delay 200us
- Tunggu kaki DR1 berlogika 1 yang mengindikasikan adanya data masuk
- Berikan pulsa clock pada CLK1 dan data akan tergeser keluar melalui
kaki Datal
- Setelah semua data dikeluarkan, DR1 akan kembali ke logika O dan siap
untuk menerima data lebih lanjut.



Inisialisasi DX-24

Belok Kiri Belok Kanan Maju Mundur Berhenti

Gambar 5 Diagram Alir pada Robot

Pada bagian program dari robot, proses diawali dengan inisialisasi modul
DX-24 yang akan menentukan frekwensi, alamat, panjang alamat dan lain-lain
dari modul ini agar sesuai dengan joystick yang digunakan pada D-Joy
Controller. Selanjutnya proses menunggu masuknya data yang dikirim dari D-
Joy Controller dengan memeriksa kondisi logika DR1. Saat kondisi logika DR1 =
1, maka 4 byte data akan diambil dari DX-24 ke dalam Delta Robo CPU.

Data pada byte ke 1 dan 2 akan menentukan arah gerakan robot
apakah, maju, mundur, kiri, kanan atau berhenti.

Tabel 4 Hubungan Delta Robo CPU dengan Delta DC Driver

Port Delta Robo Port Delta DC
CPU Driver Keterangan
P1.0 Left Motor Pengatur arah (maju mundur) motor Kiri
P1.1 Left Enable Logika 0 akan mengaktifkan motor Kiri
Pengatur arah (maju mundur) motor
P1.2 Right Motor kanan
P1.3 Right Enable Logika 0 akan mengaktifkan motor kanan

Proses pengaturan arah robot dilakukan dengan memberikan kondisi
logika-logika tertentu sesuai tabel 4 sehingga Delta DC Driver akan bergerak
sesuai permintaan joystick.



