BAB VI
KESI MPULAN.. DAN SARAN

6.1. Kesi npulan
Set el ah nel akukan pengujian dan analisa terhadap

sistem robot permadam api, mneka penulis nencoba untuk

menari kK kesinmpul an sebagai beri kut

1. Untuk merancang antar nuka sistem robot penmadam api
di gunakan M krokontrol er AT89S52 sebagal - pengendal
atau pengol ah data input yang terhubung dengan sensor
hal angan sehi ngga nenjadi kan data output untuk sistem
per ger akan robot dan terhubung ke sensor api  WWIron
unt uk nendet eksi keberadaan nyala api. Adapun dalam
per ancangan robot penmadam api ini port-port yang
di gunakan pada m kr okont r ol er AT89S52 sebaga
pengendali~ yaitu port 0 (PO.O0O —=+P0.7) digunakan
sebagai port input untuk sensor halangan yang: akan
nengar ahkan robot ke tenpat yang dituju (dalamhal i ni
titik apt), port 1 (Pl.0).digunakan sebagal pin. untuk
nenyal akan -robot, port 2 (P2.0) output vyang akan
mengontrol arah putar notor sebelah kiri, port 2
(P2.1) output yang 'akan nengontrol arah putar notor
sebel ah kanan, port 2 (P2.6) digunakan sebagai port
untuk nengontrol kipas, port 2 (P2.7) digunakan
sebagai port input sensor WTron, dan port 3 (P3.0 -
P3. 3) di gunakan sebagai por t out put yang akan
nmengger akkan notor sebelah kiri, port 3 (P3.4 — P3.7)
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di gunakan sebagai port output yang akan nenggerakkan
not or sebel ah kanan.
Penbuat an al goritma program yang akan diterjenmahkan ke
dal am bahasa penrograman assenbly vyaitu dengan
mengat ur-  struktur = kendali dari pergerakan robot
pemadam api . Dimana netode pergerakan robot di dasarkan
pada arena yang di gunakan ol eh robot permadam api yaitu
dal am bentuk nmapping area dan robot akan neneriksa
ruangan satu per satu. Penggunaan bahasa assenbly pada
penmbuatan algoritma program sangat nenbantu pada
proses perancangan, dinmana bahasa penrograman ini
tergol ong bahasa penrograman tingkat rendah (dasar)
sehi ngga nudah di paham . Setiap sensor akan selalu di
pant au keadaannya ol eh port masukan dari
m krokontroler, selana tidak ada yang aktif naka
m kr okontr ol er.-akan sel al u nengatur pergerakan robot
pemadam api pada keadaan nornmal . Keadaan normal di sini
adal ah robot penmadam api bergerak maju. Konbi nasi
sensor__di | akukan untuk mendeteksi pergerakan ke kiri
atau ke kanan.
Untuk nembuat sebuah robot permadam api..ada beberapa
tahap yaitu sbb :
a) Menbuat rangka nekani k dari robot yaitu bentuk
robot dan nenbuat arena dari robot.
b) Menbuat rangkai an  nodul el ektroni ka yang
terdiri dari rangkai an m kr okontrol er,
rangkai an sensor hal angan dan sensor api,

rangkai an not or pengger ak.
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c) Menggabungkan rangkai an-rangkai an el ektronika
yang sudah di buat .

d) Menbuat algoritma program yang kenudi an
di terj emahkan ke dalam bahasa penrograman
assenbl y sebagai pengol ah kendal i pada
m kr okontrol er.

e) Setelah program dibuat, kenudian diisikan ke
dal am  m krokontrol er dengan menggunakan
downl oader .

f) Mel akukan pengujian terhadap robot penmadam api
yang sudah di program pada arena.

4. "Sensor hal angan yang digunakan yaitu photodiode dan
infra nerah sebagai navigasi gerak robot agar tidak
menabr ak di ndi ng pada arena bel um dapat bekerja secara
maksi mal karena terpengaruh oleh cahaya dari |uar.
Untuk itu, pada . sensor hal angan di beri coraong
menggunakan kertas berwarna hitam agar sensor hal angan
ti dak terpengaruh ol eh cahaya | uar.

5.. Secara kesel uruhan dari sistem robot permadam api  yang
di buat, penggabungan sensor hal angan untuk navigasi
serta nendeteksi adanya dinding pada. arena dapat
di kat akan sudah nencapai hasil yang diingi nkan di mana
robot dapat bergerak nenjel ajahi | apangan, dan dengan
sensor api UWVTron robot dapat nendeteksi keberadaan

nyala lilin dan nmemadankannya.

6. 2. Saran
Beberapa saran yang dapat penulis berikan kepada
penbaca yang i ngin menggunakan, menbuat at aupun
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mengenbangkan sistem robot penadam api adal ah sebagai
beri kut
1. Pada sensor _halangan yaitu photodioda dan infra
merah sebai knya dapat tertutup corong dari kertas
warna hitam dengan  senpurna, sehi ngga tidak
t er pengar uh ol eh cahaya dari | uar.
2. Dal am penggunaan sensor hal angan, sebai knya
di gunakan sensor jarak yaitu ultrasonik agar dapat
nmendet eksi hal angan dengan bai k dan tidak
ter pengar uh ol eh cahaya | uar.
3. Untuk baterai dapat dipakai baterai [ithium agar
robot dapat aktif |ebih tahan | ama.
4. Bodi robot sebai knya diberi penutup agar kerumtan
si stem hardwar e di dal ammya tidak terlihat.



DAFTAR PUSTAKA

Adriono, Dinmas, 2007, Mekani sne Pergerakan Robot Cerdas
Pemadam Api Ber kaki, Tugas Akhir, PENS I TS Surabaya ,
Sur abaya.

Dat asheet m krokontrol er AT89S52, website:

1919 . PDF

Eko Putra, Agf i ant o, 2003, Bel aj ar M kr okontr ol er
AT89C51/ 52/ 55, Gava Medi a, Yogyakart a.

Fi rmansyah, Eka, 2001, Pengukuran Jarak dengan Gel onbang
U trasoni k nemanfaatkan m krokontroler 68HCL1AI FN
Tugas Akhir, Universitas Gadjah Mada, Yogyakart a.

Kont es Robot Cer das | ndonesi a 2007, websi te:

L o o R = oo o =

Lazarus Bona Sinmarmata, . 2004, PROTOTI PE FI REFI GHTI NG
ROBOT, Tugas Akhir, Universitas Gunadhar na.

Pi towarno, Endra, 2005, Robotika Desain Kontrol dan
Kecer dasan Buat an, Penerbit Andi, Yogyakarta.

www, I obot | hdonesi a. com



http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/DOC
http://en.wikipedia.org/wiki/robot
http://www.kri.or.id
http://www.dikti.org.2007
http://www.robotindonesia.com



