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ABSTRAK

Pengendahian robot bergerak menggunakan wireless merupakan implementasi
komunikast wireless pada robor bergerak, Untuk menggerakkan robot semua perintah
terdapat pada  koemputer, robot  dikendabkan  berdasarkan tombol-tombol  pada
keyboard. Untuk mengeluarkan data-data dari kevboard digunakan software Visual
Basic 6.0 untuk interfacing ke rangkaian lain, selain unluk interfacing di sini Visual
Basic juga digunakan schagzi tamptlan arab pergerakan robot,

Data vang keluar dan port parallel kompuoter akan masuk ke rangkaian
inverter untuk dibalikkan logikanva. Sctelah it data tersebut baru masuk ke
mikrokontroler, pada mikrokontroler data yang diterima akan dikerim secara serial ke
rangkatan pemancar menggunakan TSAL 6200, kemudian rangkaian pemancar akan
mangeabungkan antara  sinval pembawa dan data dari mikrokontraler  lalu
memancarakan sinyal dengan frekuensi 38 KMz dan akan diterima oleh rangkatan
penerima menggunakan TSOP 4838,

Pada rangkaian penerima sinval yang didapat akan dipisshkan antara sinyal
pembawa dan data, dan datz terscbut akan diclah oleh mikrokontroler untuk
memberikan penntab pada dniver. sehingea bisa membuat motor bergerak dan

rmengarahkan robot.

Fata kunci : Wireless, Mikrokontroler ATR9551, TSAL 6200, TSOP 4838



BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sesuai dengan perkembangan zaman saat ini telah banyak vang membuat
robol. Bobot merupakan suatie alal yang dapat membantu kerja manusia, Dengan
adanya robol maka pekerjoan manusia terschut bisa jadi lebib mudah.

[Lobot telah banyak digunakan dalam berbagai segi kehidupan manusia,
hal int dapat dilihat di berbagai media. Robol vang lefah dibuat tersebut diatur
scsual dengan tempal robot 1tu bekerja.

mebelumnya, komunikasi wireless banvak dimanthatkan untuk keperluan
telekomunikasi, lelapi pada sast ind komunikasi wireless dimanfaatkan unouk
mengendalikan robot. Dengan adanya komunikasi tanpa kabel fwirelesy)maka

pada saat ini robot dapat di kendalikan dengan Nexsibel.

1.2 Tujuan
Tujuan tugas akhir ini adalsh untuk menerapkan komunikasi wireless pada

ol mengeunakan pengendali mikrokontroler,

1.3 Perumusan MMasalah

Berdasarkan latar belakang dapat diromuoskan bebermpa masalah antara

. Bagaimana melakokan komunikasi wireless.

2, Bagaimuna melakukan pengendali menggunakan mikrokontroler.
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Batasan Masalah

Batazan masalah dalam pembuatan tugas akhir ini adalah:
Pemogeamnan bahasa Asvembly pada mikrokontroler ATE9531
Rangkalan penerima infra merah.

Rangkalan penggerak motor.

Metode Pembuatan Tugas Akhir

Studi Literatur

Studl literatur dilakukan untok memperoleh data-data pendukung dan
pemahaman teen dasar vang diperlukan dalam pelaksanaan Tugas Akhir.
Hal im dilakukan dengan membaca buku-buku, data sheel, ariikel, manual
book, tugas-tugas akhir dan membuka situs-situs di internet yang berkaitan
denpan Tugas Akhar,

Koosuliast dengan Pembimbing

Dilalkukan untuk mendapatkan masukan demi penyempumaan tuggas
akhir,

Merancang dan membuat perangkat keras dan lunak robot.

Merancang  dan membual perangkal keras per blok rangkaian harrdware
dan mersncang algoritma pemnograman dan membuat program antuk
mengontral arah putaran motor pada robel sehingpa bisa berjalan dengan

semestiny,
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PENUTULP

5.1, Kesimpulan

2,

Fomunikasi wireless mengeunakan inframerah dapat terjadi jika gelombang
cahaya ldak terhambat oleh benda vang tidak tembus cabhaya. Komunikasi
wireless antara remate dan robol bise dilakukan hingga jarak [0 m dalam keadaan
lurus arlara pemancar den pererima, dan Lanpa halangan yang tidak tembus cahava,
Tika sudut pancas 5.625% maka jarzk komunikainya 8 mo dan jika sudut pancar
11,25 maka jarak komuonikanya 7 m.

Pada komunikasi serial, penginisialisasian bewdrate dilakukan pada perangkal
lunak (software)  mikrokontrofler ATSYS31.  Inisialisasi pengirim  dan
penerima harus sama. Pada sistim ini digunakan  basdrare sebesar 600 hps.
Milai maksimum baudrate yang dapat digunakan adalah 4.8 kbps dan nilaj

minimum baudrate yang dapat digunakan adalah 112,53 hps,

3. Pengontrolan sistim ini mengubah data serial yang dikicm dari tangkaian

penerima menjadi dats pararel pada rangkaian sistim minimum.
Muotor IMC dapat dikendalikan dengan mikrokontroler sebagai penpperak
robot yang dikendalikan menggunakan schuah rangkaian penggerak motor

DC menggunakan relay
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