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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
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