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1.1. Latar Belakang Masal ah

Per kembangan teknol ogi robotika telah nenbuat
kual i tas kehi dupan nanusia semakin tinggi. Saat ini
per kenbangan t eknol ogi roboti ka tel ah manpu
meni ngkat kan kual it as maupun kuantitas pr oduksi
ber bagai pabri k. Dengan perkenbangan robot yang kian
pesat di dunia, dapat dijadikan alternatif |ain untuk
nenggant i kan peran manusia yang nem | i ki keterbatasan,
m sal nya untuk pekerjaan yang nmenerlukan Kketelitian
ti nggi pada bidang perindustrian, nelakukan pekerjaan
dengan resiko bahaya yang tinggi ataupun nelakukan
pekerjaan yang nenbut uhkan tenaga besar dan sebagai nya.

Teknol ogi robotika juga telah nenjangkau segi
hi'buran dan pendidikan bagi manusi.a. Salah satu cara
menanbah tingkat kecerdasan pada robot adalah dengan
nmenanbah sensor pada robot tersebut. Teknol ogi sistem
kendal i dengan piranti m krokontroler telah berkenbang
menj.adisal ah satu.sistem kontrol kendali cerdas yang
dapat di gunakan unt uk apli kasi dal am bi dang robotika.

Robot permadam api nmerupakan salah satu bentuk
robot bergerak otonom yang banyak dirancang bai k untuk
penelitian, industri maupun konpetisi robot. Sesuai
dengan namanya, tugas yang harus dil akukan ol eh suatu
robot penmadam api adal ah mendet eksi adanya nyal a api
dal am sebuah ruangan dan nenmadankannya. Robot penmadam
api i ni nmenggunakan sensor panas untuk nendeteksi nyal a
api dan nenggunakan sensor hal angan untuk nendeteksi
di ndi ng-di ndi ng ruangan sehi ngga tidak nenabrak. Dal am



perancangan dan inplenentasi suatu robot bergerak
ot onom banyak nasal ah-nmasal ah yang di hadapi. Masal ah-
masal ah itu adal ah operasi pada bahasa al am tereduksi
yang digunakan oleh robot untuk dapat meneri ma
perintah, . transformasi informasi dari sensor untuk
basis penget ahuan robot, arsitektur konputer dan
or gani sasi perangkat | unak untuk ‘nenangani dua nasal ah
sebel umya, deskripsi |ingkungan untuk realitas situasi
ger ak, 'sistem pengli hatan robot, dan proses penganbil an
keput'usan ol eh robot secara otonom berdasar pandangan
terhadap |ingkungan (Meystel, 1991). Ditinjau secara
sistem r obot ber ger ak otonom adal ah aut omat a
tersituasi, atau sebuah nodul yang terdiri atas. satu
bagi an si stem kal ang tertutup bersama dengan |i ngkungan
( Nour bakhsh, 2000).

Pada Tugas Akhir ini, penulis akan nenbuat robot
pemadam api yang dapat nendeteksi sebuah titik api pada
suatu ruang dan nemadankan: apli dengan- sensor yang
di hubungkan dengan si st em pengendal i m krokontrol er.

1. 2. Runusan Masal ah
Berdasarkan |atar bel akang masal ah diatas, naka
dapat dirunmuskan beberapa pernasal ahan, antara | ain:
1. Bagai mana nerancang ant ar muka si stem sensor dengan
m krokontroler AT89S52 yang berfungsi sebaga
sistem kontrol pada robot dan nenbuat algoritm
untuk diterjemahkan kedal am bahasa penrograman
assenbly untuk pengol ahan sinyal pengendali pada
m krokontrol er?
2. Bagai mana  nenbuat sebuah  robot yang dapat
nmendet eksi nyal a api dengan nenggunakan sensor ap



U-Tron dan nenmadankannya dalam sebuah ruang,
ber basi s m krokontrol er?

1. 3. Tujuan Penyusunan Tugas Akhi r

Tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini

adal ah :

1.

1.

4.

Mer ancang ant ar nuka sistem sensor dengan
m krokontrol er AT89S52 yang berfungsi sebaga

si'stem kontrol pada robot dan menbuat al goritnma
unt uk diterjemhkan kedal am bahasa assenbl er.

. Membuat sebuah robot yang dapat nendeteksi nyal a

api dengan nenggunakan sensor api UV-Tron dan
memadankannya dal am sebuah ruang, ber basi s
m kr okontrol er AT89S52.

Bat asan Masal ah

Adapun batasan mmsalah dari robot penmadam ap

nenggunakan sensor berbasi s m krokontrol er-adal ah

1. Menggunakan sensor “hal angan photodi ode dan infra

merah untuk memandu navi gasi robot dal am nencari
ruangan dan nenggunakan sensor api UV-Tron untuk
mendet eksi nyal a api berada.

. Sumber api diwakili dengan nyal a sebuah lilin dan

di padankan nenggunakan ki pas (fan pada konputer)
yang di putar ol eh motor arus searah(DC)
Menggunakan m kr okont r ol er AT89S52 unt uk
I mpl enent asi  pengendal i an gerak robot, pengaturan
kecepat an dan unt uk nmemadankan api

Per ancangan ant ar nuka sistem sensor dengan
m krokontrol er AT89S52 yang berfungsi sebaga



1LEs

terdi

2.

sistem kontrol pada robot nenggunakan bahasa
penr ogr anman assenbl ey.

Arenal/ ruangan untuk robot  berukuran 1,5 mx 1,5 m
dan berada di dalam ruangan yang intensitas
cahayanya sedi kit (gel ap).

Metode penjel aj ahan arena yang di gunakan pada
robot penmadam api ini dalam bentuk nmapping area
unt uk nenudahkan penrograman dan kondi si | apangan

yang tidak berubah.

Met ode Penelitian
Met ode yang akan di gunakan dal am tugas akhir ini
ri dari | angkah-Iangkah beri kut:

. Metode Studi Literatur

Mel akukan studi kepustakaan dan analisis terhadap
ber bagai r ef er ensi yang ber kai t an dengan
penelitian yang dil akukan dengan cara nenbaca dan
memaham buku-buku referensi, perangkat |unak yang
sudah ada, dan nedia-nedia lain yang relevan
dengan roboti ka.
Per ancangan robot penadam api neliputi
a) Penganbilan informasi yang diperlukan dari
data yang di dapat nengenai robot penmadam api
b) Pencarian konponen- konponen el ektroni ka dan
mekani k yang diperlukan untuk perancangan
robot penadam api
c) Merancang rangkai an- r angkai an el ekt roni ka
yang di gunakan untuk penbuatan robot penadam
api .
d) Perakitan konponen-konponen el ektronika dan
mekani k dari robot.



e) Merancang antarmuka sistem sensor dengan
m krokontrol er yang berfungsi sebagai sistem
kontrol pada robot.
3. Mel akukan-pengujian dari hasil. perancangan robot
pemadam api .
4. Analisis hasil dan nmenbuat kesi nmpul an.

1.6. Sistemati ka Penul i san

Penuli san Tugas Akhir ini akan dibagi nmenjadi enam

bab yaitu
BAB | PENDAHULUAN
Bab ini beri si pendahul uan, | at ar bel akang

masal ah, rumusan nmasalah, tujuan, batasan nasal ah,

nmet ode penelitian, dan sistemati ka penulisan | aporan.

BAB || TI NJAUAN PUSTAKA

Bab ini beri si urai an  singkat hasi | - hasi
penelitian terdahulu  yang . ada hubungannya dengan
per masal ahan penelitian yang dilakukan dalam tugas
akhir ini, serta perbedaan penelitian terdahulu dengan
penelitian sekarang.

BAB |'l:l-LANDASAN TECRI
Bab ini nenbahas nengenai uraian dasar teori yang
nmel i puti Robotika, M krokontroler dan Sensor serta

konmponen- konponen el ekt roni k.

BAB | V PERANCANGAN DAN PENMBANGUNAN ROBOT:

Bab ini berisi penjelasan nengenai per ancangan,
dan penbangunan perangkat keras el ektroni ka dan nekani k
dari robot permadam api. Selain itu juga diuraikan



mengenai proses penbentukan algoritma sistem diagram
alir yang di gunakan untuk penrogramman.

tem secara

nguj i an dan

AR PUSTAKA
Mengur ai kan referensi yang di manfaat kan

ul i san skri psi .





