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ABSTRAK

Untuk lebih mempermudab pelavanan dalam suatu restoran, maka dibutuhkan
suatu alat yang dapat mengantarkan makanan ke meja pelanggan. Selain mengurangi
raryawan Juga akan terkesan lebih menarik.

Maka dar itu dirancang sustu alat vang dapat bergerak  mengantarkan
makanan ke tizp-tiap meja pelangpan. Robol pengantar makanan ini merupakan
implementasi dari robot line follower yang menggunaken jalur garis schagai media
bantu untuk arah tujuan gerak robotl. Untuk menggerakkan robot ke arah meja vang
dituju diperintahkan melalui sebuah remote kontrol,

Remote kontrol vang  digunaken terdiri darl rangkaian  tanceiver dan
mikrokontroler ATRDS31. Data vang dikinm terdiri dari sinval pembawa dan data
deri mukrokontroler ATEO55LE, Rangkaisn penerima akan memisahkan  sinyal
rembawa dan data untuk dijadikan sebogai masukan pada mikrokonteoler.

Setiap data vang dikirimkan akan menghasilkan masukan vang berbeda-beda
peda mikrokontroler. Selain dart remole kontrol mikrokontroler jupa mendapal
masukan dari rangkaian sensor photodiods schagai pembaca paris pada jalur yang
telah disediakan. Darn data masukan tersebut mikrokontroler akan menggerakan
motor DC, sehinppa robot dapat bergerak maju, berbelok, berputar, dan berhenti dan
remote kontrol ini dirangkai khusus, sehingpa robot tidak dapat dikontrol oleh remore
vang lain.

Kata kunci : Mikrokontroler ATRYSS 1, Sensor Photodioda, Remole Kontrol,
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1.1 Latar Belakang

koeterbatasan kemampuan manusia dalam berhagai hal menuntut adanya suatu
pemecahan  masalah yang besar. Banyak penemuan-pencmuan baru terutama
dibidang elektronika yang membawa perubaban besar dalam kehidupan manusia
dalam berbagai bidang terutama dalam hal perekonomian,

Beranjak dari kondisi di atas dibuatlah suse aplikesi photodicda sebagai
pembaca garis pada robot pengantar makanan di restoran siap saji berbasiskan
mikrokaniroler. Robot ini dapat digunakan untuk menpantarkan makanan maupun
minuman ke tiap-tiap meja yang ada di restoran makanan siap saji dengzan
memberikan perintzh melalui masukan remore kKontrol,

Dengan robaol yang depat dikontrol dan memiliki ketelitian dengan bantuan
mikrokontroler, Dart sistem mikrokontroler  ini meropskan  dasar dar sistem
mikroprosesor vang tidak dapat bekerja sendiri tanpa didukung oleh internal system
isaffware)  dan  eksternal  svstem  fhordware). Apabila sebuah  mikeoprosesor
dikombinasikan dengan memor FROMRAM) dan unit-unit J0 maka akan dihasilkan
sehuah mikrokomputer, (Sumber: Belajar Mikrokonraller AT89551/52/55].

Dengan memanfaatkan penggunaan Mikrokontroller pada aplikasi photodioda
mi kita bisa mengatur kecepatan motor, vang mana memberikan logika yang
masukannya berasal dari sensor photodioda dan masukan dari pancaran  infrared

remote  kontrol  yang  diterima  oleh  rangkaian  recefer don dimasukkan ke
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mikrakontroler. Dengan pemanfaatan Mikrokontroller kita bisa mengatur kecepatan
mator dengan pemberian pulsa menggunakan Prelse Wil Mocdhdasion (PW M) untuk
pergerakan rabot menjalankan tugasnya sesuai perintah yang diberikan,

Pada tugas akhir ini. penulis mencoba membual sebuah Tugas Akhir dengan
Judul” Pemanfogian Sensor Photodioda  sebapai Pembaca Garis  Pada Robor

Pengamar Makanan”.

1.2 Tujuan
Tujuan tugas akhir adalah untuk melakukan implementasi sensor photodioda

pada robot pengantar makanan sebagai pendeteksi garis.

1.3 Batasan Masalah
[Yalam pembuatan Tugas Akhir ini penulis membatasi masalah, agar tidak
meluasnya pembahasan-pembahasan yang timbul, Adapun batasan masalah dalam
pembuatan Tugas Akhir ini adalah:
l. Pemantastan sensor photodioda untuk mendeteksi garis (jalur meja pads
restoran .

2. Perancangan sensor photodioda sebazai data masukan pada Mikrokontroller.

lad

. Iobot dirancang untuk dapat berjalan dalam jalur / fine vang telah dibuat.
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5.1. Kesimpulan

Selama penulis membuat togas akhic inl, ada beberapa hal yvang dapat penulis

simpulkan, vaitu ;

1.

[

Dari Mikrokontroler ATS9531 dengan menggonakan bahasa assembler
kita dapat mengontrol dan mengendalikan kecepatan robor line tracer
pengantar makanan.

sensor photodioda dapat diaplikasikan sebagai pendeteksi garis /line pada
rebot pengantar makanan dengan mendeteksi perbedann warna berdasarkan
tingkat penyerapan wama gelap dan terang.

Penginderzan dan robot pengantar makanan vang dilakukan oleh 8 buah
sensor pheto dieda diatur dengan rentang vang sangal cepat schingea robot
akarn mengindera sepala perubshan yang terjadi dengan cepat vang
menyebabkan robol bergerak mulus,

Bila cabaya led super bright dipantulkan ke photadioda maks intensitas
cahava yang masuk akan mengakibatkan tabanan photodiods turun drastis
dan menimbulkan beda potensial vang sangat kecil pada photadioda vaitu

mendekati nod ().
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