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RANCANG BANGUN ROBOT PENGIKUT GARIS DAN PENDETEKSI
HALANG RINTANG BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEGA8535
Disusun Oleh :

Wahyu Adi Nugroho

Dosen Pembimbing I  : Basuki Rahmat, S.Si, MT

Dosen Pembimbing Il : Fetty Tri Anggraeny, S.Kom

Abstraksi

Robot pengikut garis yang beberbasis mikrokontroler ATMega8535
merupakan suatu bentuk robot bergerak yang sudah terprogram dari otaknya
dan telah ditentukan untuk robot membaca track garis hitam. Robot Pengikut
Garis ini selain bisa mengikuti garis hitam, juga mempunyai kelebihan untuk
mendeteksi rintangan yang ada di depannya.

Robot pengikut garis pendeteksi rintangan ini menggunakan dua
sensor sebagai alat untuk pendeteksian yang saling berhubungan. Dua sensor
tersebut adalah sensor proximity yang berfungsi untuk mendeteksi garis
hitam dengan menggunakan lampu LED sebagai pemancar cahaya dan
photodiode sebagai penangkap cahaya. Sensor yang kedua adalah sensor
jarak GP2D12 yang berfungsi untuk mendeteksi rintangan yang ada di
depannya dengan cara mengeluarkan cahaya inframerah dari rangkaian
transmiternya dan menangkapnya dengan menggunakan rangkaian
receivernya. Cahaya inframerah yang sudah ditangkap dikirim ke
mikrokontroler untuk di ubah dari tegangan analog menjadi tegangan digital
melalui port ADC. Hasil konversi dari kedua sensor tersebut dikirimkan ke
rangkaian komparator untuk kemudian bisa menggerakkan roda robot.

Pembuatan Robot ini diharapkan dapat menjadi pedoman untuk
pengembangan selanjutnya. Sehingga robot tidak hanya bisa mendeteksi
rintangan dengan jarak tertentu tetapi juga bisa mendeteksi halangan dengan
jarak yang tidak terbatas dan menggunakan banyak sensor.

Kata Kunci : Mikrokontroler, ATMega8535, Proximity, GP2D12, ADC
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BAB I

PENDAHULUAN

Pada bab ini akan lebih banyak membahas tentang mengapa penulis
membuat sebuah mobil robot yang bisa mendeteksi garis dan menghindari halang
rintang dengan menggunakan sensor jarak GP2D12. Di dalam bab ini juga akan
dibahas manfaat dan tujuan dibuatnya mobil robot yang menggunakan

mikrokontroller ATMega 8535.

1.1. Latar Belakang

Seiring dengan perkembangan teknologi mikrokontroler yang sangat pesat
yang pada akhirnya mengantarkan kita pada suatu era teknologi robotika, telah
membuat kualitas kehidupan manusia semakin tinggi. Berbagai robot canggih,
sistem keamanan rumah, telekomunikasi, dan sistem komputer banyak
menggunakan mikrokontroler sebagai unit pengontrol utama. Tentunya hal ini
dimaksudkan untuk lebih mempermudah manusia untuk melakukan pekerjaan
atau aktivitasnya sehari-hari.

Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan
kualitas maupun kuantitas produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah
menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia. Salah satu jenis robot yang
paling banyak diminati adalah jenis mobil robot.

Mobil robot roda yang dibuat menggunakan mikrokontroler ATMega8535.
Selain dapat berjalan mengikuti garis hitam juga diciptakan untuk bisa mendeteksi

halangan di depannya. Menggunakan lampu led sebagai pemancar sinar dan
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photodioda sebagai penerima sinar yang mana sensor inilah yang selalu bekerja
mendeteksi garis hitam dan Sensor Inframerah sebagai pendeteksi halangan,
sehingga jika terdapat suatu halangan di depan robot. Mobil Robot akan mencari

jalan lain.

1.2. Rumusan Masalah
Masalah mobil robot dapat dirumuskan sebagai berikut :
a. Bagaimana membuat atau merangkai robot dengan mikrokontroler
ATMega8535
b. Bagaimana pengaruh jarak terhadap kuatnya sensor dalam mendeteksi

rintangan yang ada di depannya

1.3. Batasan Masalah
Agar nantinya di dalam pembahasan Laporan Akhir ini tidak keluar dari
pokok permasalahan, maka ruang lingkup permasalahannya akan dibatasi pada :
a. Mobil yang dibuat hanya akan berjalan di area yang telah dibuat oleh penulis.
b. Mobil yang dibuat hanya untuk mengenali jalur dan menghindari halangan
yang ada didepannya.
c. Mobil akan berbelok kanan jika di depannya terdapat perempatan dan akan
lurus jika di depannya terdapat pertigaan

d. Bahasa pemrograman yang akan digunakan adalah bahasa C.

1.4. Tujuan

Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah :
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Merancang robot yang bisa bergerak menelusuri jalur hitam sesuai lintasannya
dan mampu untuk menghindari halangan yang berada di depannya.
Mempelajari dan mengendalikan Mikrokontroller ATMega8535.

Mengimplementasikan robot dalam bentuk nyata.

Manfaat

Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan mobil robot pengikut garis

dan pendeteksi halangan dengan menggunakan ATMega8535 :

a.

1.6.

Mengetahui cara merangkai dan membuat robot yang dapat berjalan
mengikuti garis hitam dan menghindari halangan di depannya.
Mengetahui cara kerja mikrokontroller ATMega8535 pada pembuatan mobil

robot pengikut garis dan pendeteksi halangan

Metodologi Penelitian

Metodologi yang akan digunakan dalam perancangan mobil robot ini

terdiri dari langkah — langkah sebagai berikut :

a.

Perancangan rangkaian sensor proximity dan ultrasonik yang di
implementasikan pada PCB matrik.

Pembuatan Perangkat keras elektronika dan mekanik robot pengikut garis.
Perancangan perangkat lunak menggunakan bahasa C.

Menguji dan mengambil data dari hasil perancangan. Pengujian unjuk kerja
robot dilakukan di arena yang telah ditentukan oleh penulis.

Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan
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Sistematika Penulisan

Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah:

BAB I

BAB Il

BAB I11

BAB IV

BAB V

PENDAHULUAN

Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan
masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi

penelitian dan sistematika penulisan.
TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab ini dijelaskan tentang teori-teori serta
penjelasan-penjelasan yang dibutuhkan dalam
pembuatan mobil robot pengikut garis dan pendeteksi

rintangan dengan menggunakan ATMega8535
PERANCANGAN

Bab ini berisi tentang analisa dan perancangan sistem
dalam pembuatan Tugas Akhir mobil robot pengikut garis
dan pendeteksi rintangan dengan menggunakan

ATMega8535.
HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta
pembahasannya tentang mobil robot pengikut garis dan
pendeteksi rintangan dengan menggunakan

ATMega8535.

UJICOBA DAN EVALUASI PROGRAM



Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir.

BAB VI : KESIMPULAN DAN SARAN
Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis.

DAFTAR PUSTAKA

LAMPIRAN
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