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LAMPIRAN 

Lampiran-1 Dokumentasi pengujian alat dan tombol joystick 
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Lampiran-2 Sketch program 

#include <PS2X_lib.h> 

 

/*****************************************************************

** 

 * Program Kontrol Motor Roda (L298N) & Motor Pemotong (BTS7960) 

 * Revisi: Driver pemotong diganti dari L298N #2 -> BTS7960 

 * Revisi 2: Label kecepatan pemotong diubah dari RPM -> Kecepatan 1/2/3 

 * 

 * - Driver 1 (L298N #1) : Motor Roda Kiri & Kanan -> TIDAK DIUBAH 

 * - Driver 2 (BTS7960)  : Motor Pemotong, kecepatan diatur via PWM (RPWM) 

 * 

 * Tombol KOTAK    : Kecepatan 1 (Rendah)   -> PWM 100 

 * Tombol SEGITIGA : Kecepatan 2 (Sedang)   -> PWM 180 

 * Tombol BUNDAR   : Kecepatan 3 (Tertinggi)-> PWM 255 

 * Tombol X        : Toggle ON (Kecepatan 3) / OFF 

 * 

 * WIRING BTS7960 (Motor Pemotong): 

 *   RPWM        -> Arduino pin 9  (PWM kontrol kecepatan) 

 *   LPWM        -> Arduino pin A1 (selalu LOW, hanya 1 arah) 

 *   R_EN & L_EN -> Arduino pin A0 (digabung, selalu HIGH) 

 *   VCC (logic) -> 5V Arduino 

 *   GND         -> GND bersama (Arduino + L298N + BTS7960 + Baterai) 

 *   B+ / B-     -> Baterai 12V (jalur sama dengan L298N #1) 

 *   M+ / M-     -> Motor Pemotong 

 

******************************************************************

*/ 
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PS2X ps2x; 

 

// === PENGATURAN PIN DRIVER 1 (RODA KIRI & KANAN) - TIDAK 

DIUBAH === 

const int IN3 = 8; 

const int IN4 = 7; 

const int ENB = 6; // PWM Motor Kanan 

const int IN2 = 5; 

const int IN1 = 4; 

const int ENA = 3; // PWM Motor Kiri 

 

// === PENGATURAN PIN DRIVER 2 (MOTOR PEMOTONG - BTS7960) === 

const int RPWM_CUTTER = 9;   // PWM Kecepatan Motor Pemotong (arah 

maju) 

const int LPWM_CUTTER = A1;  // Tidak dipakai untuk PWM, selalu LOW 

const int EN_CUTTER   = A0;  // R_EN & L_EN digabung, selalu HIGH 

 

// === PENGATURAN PIN KONEKSI PS2 CONTROLLER - TIDAK DIUBAH 

=== 

#define PS2_DAT 12 

#define PS2_CMD 11 

#define PS2_SEL 10 

#define PS2_CLK 13 

 

#define pressures false 

#define rumble    false 
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// === VARIABEL KECEPATAN RODA (PWM: 0 - 255) === 

int kecepatan_roda = 255; 

 

// === MAPPING KECEPATAN MOTOR PEMOTONG KE PWM === 

// Silakan dikalibrasi ulang dengan tachometer saat pengujian lapangan 

const int PWM_KECEPATAN_1 = 100; // KOTAK    -> Kecepatan 1 (Rendah) 

const int PWM_KECEPATAN_2 = 180; // SEGITIGA -> Kecepatan 2 (Sedang) 

const int PWM_KECEPATAN_3 = 255; // BUNDAR & X(ON) -> Kecepatan 3 

(Tertinggi) 

 

// === VARIABEL GLOBAL === 

int  error = 0; 

byte type = 0; 

byte vibrate = 0; 

int  currentCutterPWM = 0; // PWM aktif saat ini pada motor pemotong 

bool cutterOn = false;     // Status ON/OFF motor pemotong (untuk tombol X) 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  

Serial.println("================================================

="); 

  Serial.println(" Sistem Kontrol Robot Pemotong Rumput Siap."); 

  Serial.println(" Driver Pemotong: BTS7960"); 

  

Serial.println("================================================

="); 

  Serial.println("KOTAK    : Kecepatan 1 (Rendah)"); 

  Serial.println("SEGITIGA : Kecepatan 2 (Sedang)"); 
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  Serial.println("BUNDAR   : Kecepatan 3 (Tertinggi)"); 

  Serial.println("X        : Toggle ON (Kecepatan 3) / OFF"); 

  

Serial.println("================================================

="); 

 

  // Konfigurasi pin Motor Roda (Driver 1) - TIDAK DIUBAH 

  pinMode(IN1, OUTPUT); 

  pinMode(IN2, OUTPUT); 

  pinMode(IN3, OUTPUT); 

  pinMode(IN4, OUTPUT); 

  pinMode(ENA, OUTPUT); 

  pinMode(ENB, OUTPUT); 

 

  // Konfigurasi pin Motor Pemotong (Driver 2 - BTS7960) 

  pinMode(RPWM_CUTTER, OUTPUT); 

  pinMode(LPWM_CUTTER, OUTPUT); 

  pinMode(EN_CUTTER, OUTPUT); 

 

  // R_EN & L_EN selalu HIGH (driver aktif) 

  digitalWrite(EN_CUTTER, HIGH); 

  // LPWM selalu LOW (hanya 1 arah putaran dipakai) 

  digitalWrite(LPWM_CUTTER, LOW); 

 

  // Pastikan motor pemotong mati saat awal 

  setMotorPemotong(0); 

  cutterOn = false; 
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  delay(500); 

 

  // Konfigurasi gamepad PS2 - TIDAK DIUBAH 

  error = ps2x.config_gamepad(PS2_CLK, PS2_CMD, PS2_SEL, PS2_DAT, 

pressures, rumble); 

 

  if (error == 0) { 

    Serial.println("Controller PS2 Terkoneksi."); 

  } else { 

    Serial.println("Controller TIDAK TERDETEKSI! Periksa wiring/Ground."); 

  } 

} 

 

void loop() { 

  if (error == 1) return; // Hentikan jika error 

 

  ps2x.read_gamepad(false, vibrate); 

 

  // 

==========================================================

== 

  // KONTROL KECEPATAN MOTOR PEMOTONG (BTS7960) 

  // 

==========================================================

== 

 

  if (ps2x.ButtonPressed(PSB_SQUARE)) { 

    // Tombol KOTAK -> Kecepatan 1 (Rendah) 

    setMotorPemotong(PWM_KECEPATAN_1); 
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    cutterOn = true; 

    Serial.println("Pemotong: Kecepatan 1 (Rendah) - ON"); 

  } 

  else if (ps2x.ButtonPressed(PSB_TRIANGLE)) { 

    // Tombol SEGITIGA -> Kecepatan 2 (Sedang) 

    setMotorPemotong(PWM_KECEPATAN_2); 

    cutterOn = true; 

    Serial.println("Pemotong: Kecepatan 2 (Sedang) - ON"); 

  } 

  else if (ps2x.ButtonPressed(PSB_CIRCLE)) { 

    // Tombol BUNDAR -> Kecepatan 3 (Tertinggi) 

    setMotorPemotong(PWM_KECEPATAN_3); 

    cutterOn = true; 

    Serial.println("Pemotong: Kecepatan 3 (Tertinggi) - ON"); 

  } 

  else if (ps2x.ButtonPressed(PSB_CROSS)) { 

    // Tombol X -> Toggle ON/OFF 

    if (cutterOn) { 

      // Sedang ON -> matikan total 

      setMotorPemotong(0); 

      cutterOn = false; 

      Serial.println("Pemotong: STOP (Tombol X - OFF)"); 

    } else { 

      // Sedang OFF -> nyalakan di Kecepatan 3 (sama seperti BUNDAR) 

      setMotorPemotong(PWM_KECEPATAN_3); 

      cutterOn = true; 

      Serial.println("Pemotong: Kecepatan 3 (Tombol X - ON Cepat / Tertinggi)"); 
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    } 

  } 

 

  // 

==========================================================

== 

  // KONTROL GERAK RODA (STIK ANALOG KIRI) - TIDAK DIUBAH 

  // 

==========================================================

== 

  int joyX = ps2x.Analog(PSS_LX); 

  int joyY = ps2x.Analog(PSS_LY); 

  kontrolAnalogRoda(joyX, joyY); 

 

  delay(50); 

} 

 

/** 

 * @brief Mengontrol kecepatan motor pemotong via BTS7960 

 * @param pwmValue Nilai PWM (0-255) pada RPWM. 0 = motor berhenti. 

 * 

 * Catatan: Hanya RPWM yang digunakan (1 arah putaran). 

 * LPWM tetap LOW. R_EN/L_EN tetap HIGH (selalu aktif). 

 */ 

void setMotorPemotong(int pwmValue) { 

  currentCutterPWM = pwmValue; 

  analogWrite(RPWM_CUTTER, pwmValue); 

} 
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/** 

 * @brief Logika pergerakan roda berdasarkan stik analog kiri - TIDAK DIUBAH 

 */ 

void kontrolAnalogRoda(int x, int y) { 

  int midPoint  = 128; 

  int tolerance = 40; 

 

  if (y < midPoint - tolerance && abs(x - midPoint) < tolerance) { 

    arahGerakRoda(1, 0, 0, 1, kecepatan_roda, kecepatan_roda); // Maju 

  } else if (y > midPoint + tolerance && abs(x - midPoint) < tolerance) { 

    arahGerakRoda(0, 1, 1, 0, kecepatan_roda, kecepatan_roda); // Mundur 

  } else if (x > midPoint + tolerance && abs(y - midPoint) < tolerance) { 

    arahGerakRoda(0, 1, 0, 1, kecepatan_roda, kecepatan_roda); // Belok Kanan 

  } else if (x < midPoint - tolerance && abs(y - midPoint) < tolerance) { 

    arahGerakRoda(1, 0, 1, 0, kecepatan_roda, kecepatan_roda); // Belok Kiri 

  } else { 

    arahGerakRoda(0, 0, 0, 0, 0, 0); // Berhenti 

  } 

} 

 

/** 

 * @brief Fungsi penggerak pin Driver 1 (Roda) - TIDAK DIUBAH 

 */ 

void arahGerakRoda(bool in3, bool in4, bool in2, bool in1, byte pwmB, byte 

pwmA) { 

  digitalWrite(IN1, in1); 

  digitalWrite(IN2, in2); 
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  digitalWrite(IN3, in3); 

  digitalWrite(IN4, in4); 

  analogWrite(ENA, pwmA); 

  analogWrite(ENB, pwmB); 

} 
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Lampiran-3 Kartu Monitoring Bimbingan 
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