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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Pemberi Minum dengan Mendeteksi Jalur Lintasan

berbasis Mikrokontroller M{O5-51
Tugas Akfur DOl Oieh © Aménwllah Bamadhan
Fembimbing 1. M. lrnansypah, BT, MT 2 Zaiosd Abiging 5T MT

Rancang bangun robot pemberi minan fai untek membanto mempermuodal pelayanen
dan juga sebapai dava ek majunya teknolog robotike masa kini. robol pembert minum vang
memiliki kemampuin uniuk berjadan pada jalur vang berwarna pelzp yang telah ditentukan ketika
sensor phota diode mendeleksi jalur yvang ditandai denpan woarna terang maka robar akan
Berhenti dan kemudian mengisikan air minem kedalam galas.

Robot ini menpgeniian mikrotangroifer ATSU85) sebapai pegontrolannya, Penpgienain
robot ini tentu sma tdak dapat dipakal disembareng tempat dan jalumya-pon haros direnban
Funa mr:r:E;hin'rta ri terhalangnya sensor olel benda-benda fein.

Hacilnya mamperlihatkan bahwa robot mampy mengikul jalur dengan baik dan input
yang dimasukkan ke mikiokontrofler daps! diproses dengan baik sehingga ouiput dari
mikrekantroller ini berjatan sesual dengan yang deginkan,

Hatz Mounci : Sensor Phatn Dinds, Mikaorcntolor 4 TE0557
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan ilmu pengetahuan memacu perkembangan  teknologi yang
Bermanfaal oniek membantu Keeja manusia, serta mempermuodah akiifitas manesia
dalams melakukan soatu pekerjaan yang tidak mongkin dilakokan oleh manosia itu
sendir. Misalnys sualu robol yang dirncang khusus untuk bekerja, haik ite unluk
melakukan kerja vang berat atau ringan. Perkembangan teknologi robotika telah
membuat  kualitas kehidupan  manusia semakin tinggi. Saat i perkembangan
teknologi robotika telab mampu meningkatkan kualitas maupun Kuantitas produksi
berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telabh menjongkau sisi hiburan gan
pendidikan bagi manusia.

Salzh satu cara menambah tinghat kecerdasan schugh robot adalah denzan
menambah sensor pada robot tersebut. Dalam hal ini penulis memaparkan salab satu
sualut Ir:kn-;:-lngi rebatika pada robol pemberi minum sang meomiliki kemampuzan
untuk beralan puda jalur yang telab ditentukan dan pads saat sensor weedeteksi jalu
vang telah ditandai maka robot akan berhent dan kemudion mengisikan air minum
kedalam aelas dan .*iC"]ﬂi'I_iLl[]fl}'J. melelakanya ratempat vang sudah ditemukan d.ﬁ';n:__‘:_ﬂn
menggunakan lengan robol. Pengpunaan robot ini tenilu saja tidak dapot dipakai
disembarang tempat dan  Jalurnya-pun  harus ditentukan guna menghindari
terhalangnya sensor oleh benda-Benda lain yang akan mengakibatkan robet salah
memberikan minum, Robot ini dapat dipakai di kantor, rumah, restoran dan juga bisa
tdipakai untuk pesta pernikahan.

Dengan  berdasarkan  pertimbangan  diatas  penulis mencoba membuat
“Rarcang Bangn Rebor Pemberd Mivww dengran Mendetedsi Jalur Linteson
werfavty Mikvokoneller MCS-5I70 Denpan adanva robot pemberi minum ini

diharapkan dapat bermanfaat banyak bagi manusia, terutama jika robot ini digakai di



resteran maka akan depat menarik pengunjung untuk melibal kemajuan teknologd

robot dan sekaligus menikmati makan vang disediakan oleh sestoran terschut.

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan  latar belakang  dan tojuan pemboeatan tegas okhir dapat
diidentifikosi permasalahan pada penelitian ind, vaitu:

I Bagaimana memanbfaatkan kahasa assemdler untuk membantu dalam proses
pengontrolen din pengambilan keputusan untuk mengendalikan Jalannya

robot serta melakukan proses mstruksi beributnya.
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Bagaimana mengaplikasikan sensor photo dioda schogal pendeteksi halang
pada robot pembert minum,
1 Bagaimana mengoplikasikan mikrokontroller ATEYS51 schagol penzontrol

oot pembert minum.

1.3 Tujuan
. Pemanfaatan Wohasa aevessbior uniuk membante dalam proses pengontrolan
dan pengambilan keputusan ustek mengendalikan rebot pemberi minum.
2. Mengaplikasikan sensor photo dioda sebapai pendeteksi halang pada robo
pemberi minum.
3. Mengaplikasikan mikrokontroller ATESSS] sehagai pengontrol robot pemberi

Minm.

.4 Batasan Masalah

Masalah vang terkait dengan alat ini cukup luas serta keterbilasan

1
pengetihuan dan kemampuan, maka memsa perly untuk membaiasi masalah vang
akan dibzhas dalam Laporan Tugas Akhir ind schagai berikut

|, Sensor yang digunakan adalah pheto dioda

2. Robot dirancang untuk dapat herjalan dalam jalur vang ditentukan,

=2
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PENITUFR

3.1 Kesimpulan

Sensor phote dioda dapat diaplikasikan sebapai pendeteksi gelas pada robo
prewibers air mimem dengan mendeteksi berdasarkan ada ataw Gdaknya pelas
vang menghalangi sensor tersebut

Sensor photo dieda juga dapat mendeteksi jalur lintasan pada robor pemberi
arir minymy dengan mendetekst warna jalur menurul gelap dan terangnya jalur
tersebut.

Pada rebor pemberi air minum ini menggunskan  motor Do sebagal
pengeraknya vang dapat mengperakan konvevor secara teratur.

Ranghkaian pembanding digunakan untuk membandingkan tegangan yang
dihasilkan dari sensor dengan tegangan referensi vang di set pada kompator,
Rangkaian output komparator 2kan menghasilkan logika 0 apabila tegangan
vang dilasilkan dari sensor sama atau lebih dari tegangan referensi vang di set
pada komparator. Apabila tegangan vang dihasilkan  dari sensor tidak
mencapai legangan referensi pada komparator maka keluaran dari komparator

akan menphasilkan logika 1.

5.2 Saran

I Dalam pembuatan robot kita perlu memperhitungkan kekuatzn molor yang

|-

akan digenakan untuk menggerakan mekaniknva. Pada mekanik konvevor
schagiknya menggunakan motor steper agar pergerakannya bisa kita atur tiap

putaran sesuai dengan kita inginkan.

Dalam pembuatan rangkaian sensor, sistim minimum dan driver motor harus

mengeupskan satn power supply dengan kata lain ground setiap rangkaian



Lt |

harus saling terhubung, ini bergjuan untuk menghindart berjalanya rngkaion
vang tidak kitz harapkan,

Pala setisp porl mikrokontroller barus ditembahkan Rpak 10 Kohm untuk
menghindan kesalahan dan setiap masukan vang diterima mikrokontroller
amau keluaran dari hasil program vang diproses oleh mikrokontrodler untuk

menzecrakkan motor atan yang lainya.

3l
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