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ASBTRAK

PPengendalian  robot  bergerak  menpgunakan  wireless  merupakan
implementasi komunikasi wircless pada robot bergerak. Untuk menggerakkan
robot semua perintazh dilakukan pads Komputer, robot dikendalikan berdasarkan
tombol-tomboel pada kevboard., Untuk mengeluarkan data-data dan keyboard
digunakan software Visual Basic 6.0 untuk interlacing ke rangkaian lain, selain
uniuk interfacing di sim Visual Basic 6.0 juga digunakan sebagai tampilan arah
pergerakan robot.

Data yang keluar dari port parallel komputer akan mascek ke rangkaian
inverter untuk dibalikkan lopgikanyva, Sctelah 1tu data tersebur baru masuk ke
mikrokontroler, pada mikrokontroler data vang diterima akan dikirim secara seral
ke rangkaian pemancar mengeunakan TSAL 6200, kemudian rangkalan pemancar
akan manggabungkan antara sinyal pembawa dan data dari mikrokentroler lalu
memancarkan sinyal dengan frekuensi 38 KHz dan akan diterima oleh rangkaian
penerima menggunakan TSOP 4538,

I"ada rangkaian pencrima sinval yang didapat akan dipisabkan antara
sinyal pembawa dan data, dan data tersebut akan diolah olech mikrokontroler untuk
memberikan perinlah pada drver, sehingga bisa membuat motor bergerak dan

mengarahkan rabot,

Foata kunci @ Wireless, Mikrokontroler ATE95351, TSAL 6200, TSOP 4838



BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakuang

Pada saat inl robot telah banyak digunakan dalam berbagai segi dalam
kehidupan manusia dan hal ini wk dapat dipengkiri. Dapar dilibat di berbagai
media bahwa mulal darn keperluan hiburan hingpa penelitian semuanva terdapal
campur tangan benda vang satu o, Sebelumnya harus diketahui apa sebenarnva
robod 1ty sendin. Robal merupakan suatu svslem vang dapat diatur schingga dapat
melakukan pekenaon lertente kKhususnya perkerasan vang dikegakan manosia
sebelum adanya benda ini

Pada masa sekarang. robot yang sebelumnya melakukan sebuah pekedaan
dengan pengaturan tertentu dan tempat tertentu. sekarang sudah dapat melakukan
berbagai pekerjaan pada jarak yang jauh. Hal in1 dapat terjadi akibat implementasi
komunikasi tanpa kabel {wirelessy pada robot terscbut, Schelumnyva. komunikasi
wireless banyak dimanlaatkan uniuk keperluan telekomunikasi, tetapn pada saat
il komunikasi wireless telah banyak  dimanfaatkan uniuk mengendalikan
peralatan-peralatan elektronik dan pada robot sepert vang diangkatkan pada tugas
akhir ini. Misalnva saja jika sebuah robot dikendalikan dengan menggunakan
kabel maka akan membuat gerakan robot terbatas dan tidak fleksibel, sedanghkan
|ika menggunakan komuonikasi wireless robot tersebut bisa bergerak sedikit lebih

jauh dan feksibel.



1.2 Tujuan
Tujuan tugas akhir  adalah untuk melakokan implementasi komunikasi

wireless pada robot bergerak menggunakan pengendali PO,

1.3 Perumusan Masalah

Berdasarkan Latar Belakang dapat diromueskan beberapa masalah antara
lair:

1. Membuat tampilan arah pergerakan robot pada Visual Basic 6.0,

2. Melakukan interfacing menggunakan Visual Basic 6.0

Melakukan pengontrolan menggunakan mikrokontroler.
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4, Melakukan komunikast wireless,

1.4 Batasan Masulah
Batasan masalah dalam pembuatan tugas akhie ini adalah;

. Pemrograman Visual Basic 6.0 untuk mterfacing.

-2

Pemrograman bahasa assembly pada mikrokonmroler ATE9S31.

lad

Cara kerja rangkaian penginm infra merah.

1.5 Metode Pembuatan Togas Akhir
1. Studh Literatur
Studi literatur dilakukan uniok memperoleh daa-data pendukung dan
pemahaman teori dasar yang diperlukan dalam pelaksanaan Tugas Akhir,

Hal ini dilakcekan dengan membaca buku-buku. data sheet. artikel. mannia!
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BAB Y

PENUTUP

Kesimpulan

komumikasi wireless antar remote dan robot bisa dilakokan hingga jamk
T m (Jarak 10 m dengan sudut pancar 09, Jarak 8 m dengan sudut pancar
56257 larak Tm dengan sudot pancar 11,25%),

Dalam melakokan komunikasi wireless terlebih dabulu harus ditentukan
nilai haudrate pada mikeokontroler yang berfungsi untuk menentukan
kecepatan waktu pengiriman dan penerimaan data (nilai  maksimum
baudrate yang dapat dipunakan adalab 4.8 kbps dan nilal minimom
bawdrate yang dapat digunakan adalah 112,35 bps).

[rata yang berisikan perintah dar laptop untuk mengeerakkan robot di
kirim dengan cara menumpangkannya dengan gelembang pembawa vang

dihasilkan oleh 1C 553 pada rangkaian pemancar,

Saran

Scbatknya untuk rangkaian pemancar pada robot ind digunakan gelombang
FM agar robol yang dikendalikan dapat bergerak dalam mnge yang lebih
besar dan jauh,

Sebaiknva ditambabkan schush kamera pada robot agar pada saat robot
dalam jarak vang jauh atau dalam rungan yang berbeda dengan operator

Serpobot, operator robot dapat memantan keadaan sckitar reboi dan mabot
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