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ABSTRAK

Dalam perkembangan teknologi kususnya pada dunia robotik sangat dibutuhkan
dalam kehidupan sekarang untuk membantu pekerjaan dalam industri maupun rumah
tangga. Pekerjaan rumah tangga yang biasanya hal mudah dan sepele, sekarang bisa
dilakukan oleh robot. Seperti halnya dalam mematikan lampu di suatu ruangan dengan
desain ruangan dan tempat saklar yang kusus.

Makalah ini akan membahas suatu pokok bahasan yang kusus dalam hal robot
yang dapat melakukan suatu tugas dalam mematikan lampu di suatu ruangan kusus.
Pengendali robot berupa mikrokontroler jenis AT89S51. Dimana mikrokontroler ini
akan mengendalikan semua device yang ada pada badan robot, seperti halnya sensor
cahaya, sensor lantai, sensor jarak PING maupun driver motor DC dan stepper.

Pada prinsip kerjanya robot akan mengecek tiap ruangan dan memastikan
bahwa lampu di ruangan tersebut telah padam atau belum padam. Pada saat itu robot
akan menentukan apa yang akan dilakukan, apakah akan mematikan lampu atau tidak
dan mengecek ruangan lainnya dan setelah robot selesai melakukan tugasnya, robot
akan kembali ke tempat semula.

Kata kunci : AT89S51



Perpustakaan Unik

KATA PENGANTAR

Puji dan syukur penulis panjatkan kepada Tuhan Y ang Maha Esa atas berkat dan
rahmat-Nya sehingga laporan Tugas Akhir dengan judul “Robot Pintar Mematikan
Lampu Di Suatu Ruangan Berbasis Mikrokontroler AT89S51” dapat terselesaikan
dengan baik.

Laporan Tugas Akhir ini disusun dan digukan untuk memenuhi persyaratan
dalam memperoleh gelar sarjana Teknik Elektro pada Program Studi Teknik Elektro di
Falkutas Teknologi Industri Universitas Katolik Soegijapranata Semarang, disamping
itu supaya mahasi swa lebih memahami prinsip-prinsip elektronika yang sudah diperoleh
diperkuliahan.

Dalam pelaksanaan Tugas Akhir sampai tersusunnya laparan ini, penulis telah
mendapatkan banyak bantuan dan dukungan moril maupun materiil dari berbagai pihak.
Oleh karena itu penulis mengucapkan terima kasih dan penghargaan yang sebesar-
besarnya kepada :

1. Allah SWT yang telah memberikan suatu hidayah baik kekuatan lahir dan batin
untuk bisa menyelesaikan Tugas Akhir ini dengan baik walaupun laporan ini ada
kekurangannya.

2. Papadan Mama saya yang telah memberikan dorongan secara materiil dan spiritua
untuk kelancaran Tugas Akhir ini, walaupun sering diceramahi (rak bar-bar iki
piyel!!).

3. Bapak Leonardus ST. MT, selaku Dekan Fakultas Teknologi Industri Universitas
Katolik Soegijapranata, Semarang.

4. Bapak Hendra ST. MT selaku Dosen Pembimbing | dan I1bu TeclaBrendha ST. MT

selaku Dosen Pembimbing 11 mata kuliah Tugas Akhir.



Perpustakaan Unik

5. Bapak Yulianto Tgo P. ST. MT yang telah memberikan ide-ide tentang robot,
terutama robot mematikan lampu.

6. Bapak Agung dan Bapak Amat, selaku laboran Fakultas Teknologi Industri
Universitas katolik Soegijapranata.

7. Dika Gondrong yang telah mengantar aku ke Bandung untuk mencari 2 buah IC
LMD 18200 sgja dan habis itu langsung pulang, walaupun IC nya sudah jebol dan
membuat aku menjadi putus asa yang pertama.

8. Teman-teman yang telah mendukung saya dari mulai munculnya ide robot sampai
kelulusan Ujian Sarjana (Mbak Lia, Eka, Arien, Vie, Sari, om Habib, Bayu RT 6,
Dika dan keluarga Bibi Dika yang selama di Bandung, Pak Erwin dosen Udinus).

Laporan Tugas Akhir ini masih jauh dari sempurna, oleh karena itu penulis
mengharapkan kritik dan sarana yang bersifat membangun. Akhir kata, penulis berharap
semoga Laporan Tugas Akhir ini dapat memberikan manfaat bagi masyarakat dan

rekan-rekan mahasiswa

Penulis



DAFTAR ISI

Halaman PengeSanan..........cccvceeiiee i i
ADBSETBK ...t i
= r= = 00T | SO i
BAB 1 Pendahuluan ............coooiiiieiniiceesee e 1
1.1 Latar BElaKang.......ccoceeiiieieeieese s 1

12  RUumMUSBN M@SAlaN ..o.....ooeiiiie it 1

1.3 gsilagiesan Masalgh . /... i B R 2

W4F Tujuagidan Magfaet™ s ...l R 2

L5 Metodelogi Penelitianit. . i e eeeeeeee B e aifn et e 2

1.6™w Siglematika PenUiISSFm I L ............. 0% ¢ e e 4
BAB 2 Lghdasan Teori || SE..". W Lll................. e 6
2.1 F Mikrokontraler ARG SO 1 - i i ot e e eceeenenee ok e 6

2.2 RRegUIGEININRY s, ... . SO L. F R 15

2.3  Transistor NPN JenisBD139 dan D313............ccocevireneneninnsnens 16

24  Operational Amplifier JeniSLM741 ...........ccoooeeieiiiieeeiie e 17

25  Hex Schmitt-Trigger Inverter Jenis 74LS14 ...........cccoevviieeneeennnne. 18

2.6 Qptocolplgr....o..cooreeermreeerieevmngerese B e e 19

2.7 R iU TR 20

2.8 SENSON GaAIS....citiueeeesiiarisne e eeasianeessesse st st sseee s e sse s e snesnesse e eseennes 21

29  Sensor Jarak JENISPING ..o 21
2.00  MOUOT SEEPPEN ...cneeeieeeteeeieeeiee et e e sne e sre e sneeennas 22
211 MOOr DC...e 24
2.12  Power Supply Jenis Baterai ACCU .........cceocereereriieseesieeie e 25



BAB 3 Perancangan SIStEM........cccoceevieienieesecce et 26

3.1  Diagram dan Denah Pergerakan RobOL ...........cccccoecvveevviicvieenee, 26
3.2  Perangkat Keras (Hardware)..........ccccvveeveeeeseesesieseesesee e 28
3.3  Perancangan Perangkat LUnaK............cccevvriereeriesiieseece e 36
BAB 4 Pengujian Dan ANaliSa.........cccceeieeieeneeie e eee e 42
4.1  Rangkaian Sensor CaNay@.........cocevererererienienie e 42
4.2  Rangkaian Sensor Garis PUtin...........ocii e 45
4.3  Modul Sensor Jarak PING..........cccooviiirinineie et e 50
4.4  Pengatur Putaran ROOA..........ccoueeiieiiiierie et 54
45  Rangkaian Driver MOtor DC..........cccovvviiueceescsiienee s e st 57
4.6 Rangkaian Driver Motor SIEPPES .........cccoeevriieeniiieeiee e iraeeeeens 60
4.7  AnaisaPergerakan RODOL ......ccccoiveiiiiieiice st 61
BAB 5 FHenUIUD 2 il k- i = LW R 65
51 RJRKedMBERETY, . v, .. v, SO0 L. E G 65
5.2  Foria H— | )" S .. ................F 65

Vi



DAFTAR GAMBAR

Gambar 1.1 Flowchart Proses Pembuatan Tugas AKhir........cccccvecveeeveccieceenene, 3
Gambar 2.1 konfigurasi pin mikrokontroler AT89S51 ........cccocoveceveereeee e 8
Gambar 2.2 struktur memori program dan data pada mikrokontroler................ 10
Gambar 2.3 MEMOTT PrOGIaAIM ......ccverueeeeeeeseeeeseeseeeeeseesseeeesseesseessesseessesseesses 10
Gambar 2.4 RUANG SFR.......ocuiiiiii it s 12
Gambar 2.5 |C REQUIALOT 78XX.cuu.vveveeiiseeeeeieseeseesstasaeseeeesseessesssssseessesseesses 16
Gambar 2.6 Fungsiona Blok Digram IC BD139 dan D313 ....cccceevvvvievieenennee. 17
Gamiggr2.7 Fisk tlai 1C BRISO™ s ...l R R 17
Gagitbgr 2.8:FiSk dalfl 1C D313l v, ........... ¥ oo e e B 17
Gambar 2.9 Fungsional Block Diagram LM741...........cccooceveiieieeseercnae s 18
Gambar 2.10 Fungsional Block Diagram 74LS14 ...........cccccoieveeveeceseeseeeinne 19
Gambar 2.8 Fisik 0o RS -7, "o i L LR 19
Gambar 2.12 Fungsional BIOCK Diagrami..........cocereeieeiieinieeiineeneneesee e e 20
Gambar 2.133SImiGEEERR . 5" S . .............. . 20
Gambar 2.14 llustrasi Cara KerjaPING. it 22
Gambar 2.15 Fisik dari Sensor JarakK .....cc..covvveiaieenineee et 22
Gambar 2.16 Bentuk Penampang Lintang Motor Stepper ........cveeeeveenieeeenee 22
Gambar 2.17 Prinsip Dasar Perputaran Motor StEPPEY ......ce.vevveereeeeereeenieneenee 23
Gambar 2.18 Langkah Awal Perputaran Motor Stepper .........coceveeveeneenieeeene. 23

Gambar 2.19 (@) Bentuk Pulsa dari Pengendali motor Stepper ; (b) Penerapan

Pulsa Pengendali Pada Motor Stepper dan Arah Perputaran yang Bersesuaian............. 23
Gambar 2.20 Fisik dan lustrasi Motor DC.........ccoooeeiiiienenie e 25
Gambar 3.1 Blok Diagram KerjaRobOL ..........cccooeiirinieece e 26

vii



Gambar 3.2 Denah aplikasi ruangan robot tanpa pergerakan oleh robot .......... 28

Gambar 3.3 Carakerjasensor PING ........ccccoveveveere e 30
Gambar 3.4 Rangkaian SeNSOr CANAYA. ..........cceueveerieeiieseeseeeeseeseeeee e see e e 30
Gambar 3.5 Modul Rangkaian Sensor garis Lantal Putih.........c.ccccvvveiiveennee. 32
Gambar 3.6 Modul Rangkaian Pengatur Putaran Roda.............ccccceeevvveeiincnenee. 32
Gambar 3.7 Rangkaian sistem pengerak MOtOr..........ccooveveeceeveereeieeseerie e 33
Gambar 3.8 Rangkaian modul Motor SEEPPEr ...t 34
Gambar 3.9 Rangkaian sistem minimum MCS-51...........ccccooiiiienneeieneeneeeee 35
Gambar 3.10 Flowchart Robot mematikan Lampu ..........cccceceveeieeiesceniecnenee. 37
Gambar 4.1 Tegangan Masukan pada Kaki Inverting Komparator.................... 43
Gambar 4.2 Tegangan Keluaran (Vout) Komparator Logika“1” ..........cceeveeii 44
Gambar 4.3 Tegangan Keluaran (Vout) Komparator Logika“0” ...........ceeeeiee.. 44

Gambar 4.4 Tegangan Keluaran (Vout) Fototransistor Dalam Kondisi “on” .... 46

Gambar 4.5 Tegangan Keluaran (Vout) Fototransistor Dalam Kondisi “off” ... 47

Gambar 4.6 Tegangan Keluaran (Vout) Komparator Logika“0” ............cceeee.. 438
Gambar 4.7 Tegangan Keluaran (Vout) Komparator Logika“1” .........cc.cceee... 438
Gambar 4.8 Tampilan Saat Sensor Jarak PING Kurang Dari 25 cm ................. 52
Gambar 4.9 Tampilan Saat Sensor Jarak PING Antara 25 cm— 30 cm............. 53
Gambar 4.10 Tampilan Saat Sensor Jarak PING Lebih Dari 35 cm.................. 53

Gambar 4.11 Tegangan Keluaran (Vout) Fototransistor Dalam Kondisi High.. 55
Gambar 4.12 Tegangan Keluaran (Vout) Fototransistor Dalam Kondisi Low .. 56
Gambar 4.13 Tegangan Keluaran IC 7414 Saat Fototransistor Tidak Menerima

PaNtUIAN CaNAYA ... .ccueeieeeieeieeieeie ettt sttt b et sne e s re e e 57

viii



Gambar 4.14 Tegangan Keluaran IC 7414 Saat Fototransistor Menerima

e U0 =[O - S 57

Gambar 4.15 Tegangan Masukan (Vin) Transistor Saat Mikrokontroler

A= gTo T g 1= = R S 58
Gambar 4.16 Pergerakan Robot Mematikan Lampu Di Ruangan 1 dan 2......... 61
Gambar 4.17 Pergerakan Robot Mematikan Lampu Di Ruangan 1................... 63
Gambar 4.18 Pergerakan Robot Mematikan Lampu Di Ruangan 2.................. 63



DAFTAR TABEL

Tabel 2.1 konfigurasi pin MiKroKONtroler...........ccvevevieveececeece e 9
Tabel 4.1 Referensi Jarak Sensor PING ..o 54
Table 4.2 Pergerakan Dari Motor DC Kanan Dan Kifi......ccccceeeeeeeececceeseenee, 60
Tabel 4.3 Satu Langkah MajU..........cccveieiieiecie e 60
Tabel 4.4 Satu Langkah MUNAUI ... 60



	logo: 


