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ABSTRAK 

 
  
 
 Robot penyedot debu Berbasis Mikrokontroler AT89S52 berfungsi 
untuk menyedot debu secara otomatis. Proses menghisap debu menggunakan 
vacuum cleaner mini sebagai penyedot debu pada robot. untuk vacuum cleaner 
mini pada robot di aktifkan secara manual.  
 
 Alat ini dibuat berdasarkan beberapa bagian antara lain : 
Mikrokontroler AT89S52, dengan pemrograman assembler. Sensor limit switch 
yang merupakan rangkaian sensor sebagai inputan pada mikrokontroler. Limit 
switch juga berfungsi untuk merasakan adanya benturan pada robot yang langsung 
masuk ke mikrokontroler.  
 
 Output mikrokontroler akan menghasilkan logika 1 untuk 
mengaktifkan driver motor pada pin IC L293D untuk mengaktifkan motor roda 
kanan dan roda kiri melalui relay pada rangkaian PCB pada robot. Motor DC 
yang digunakan sebagai pengerak robot. Baterai kering ukuran AA di gunakan 
sebagai catu daya pada robot.  
 
 Komponen terpenting yang dipergunakan pada Robot Penyedot Debu 
adalah dengan menggunakan salah satu jenis Mikrokontroller yaitu AT89S52. 
Dengan menggunakan Mikrokontroller AT89S52 tersebut dapat diketahui bahwa 
dalam merancang sebuah robot dapat ditentukan gerak laju robot tersebut secara 
otomatis sesuai dengan program yang telah diinputkan ke dalam chip robot. 

 
  
 
 

 
 
Kata Kunci : Vacuum Cleaner roboting, assembly program, Mikrocontroler 

AT89S52.  
 



 
 

BAB I 

PENDAHULUAN 

 

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 robot penyedot debu. Robot penyedot debu adalah jenis robot yang 

proses penyedotan mengunakan vacuum cleaner mini, walaupun bisa saja menggunakan 

vacuum cleaner biasa. 

Perancangan dan pembuatan sistem robot penyedot debu antara lain meliputi 

penjelasan tentang perancangan perangkat keras (hardware) dan perancangan perangkat 

lunak (software). Perancangan perangkat keras meliputi rangkaian elektronik yang terdiri 

dari rangkain catu daya, rangkaian pengendali mikro yang menggunakan IC pengendali 

mikro AT89S52, rangkaian kendali motor (motor driver), dan rangkaian saklar batas. 

Sedangkan pada perancangan perangkat lunak (software) meliputi perancangan pada 

pembuatan diagram alir dan bahasa assembly. 
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Robot penyedot debu yang dibuat menggunakan mikrokontroler AT89S52. Selain 

dapat berjalan diciptakan untuk bisa mendeteksi adanya benturan di depannya serta 

mampu menyedot debu pada permukaan lantai datar. Menggunakan vacuum cleaner mini 

sebagai penyedot debu pada lantai. Mengunakan sensor limit switch sebagai sensor 

pendeteksi adanya benturan pada robot yang mana sensor inilah yang selalu bekerja 

mendeteksi adanya suatu benturan pada robot.  

 

1.2 Rumusan Masalah 

 Berdasarkan latar belakang diatas, maka dapat diambil rumusan masalah sebagai 

berikut : 

” Bagaimana membuat atau merangkai sebuah robot yang dapat berjalan dan 

menyedot debu serta partikel kecil pada lantai di dalam ruangan atau tempat yang 

di tentukan. ” 

 

1.3 Batasan Masalah 

Batasan - batasan masalah yang diberikan sesuai dengan permasalahan yang telah 

diterangkan diatas, antara lain: 

1. Robot ini menggunakan mikrokontroler AT89S52. 

2. Robot ini mengunakan 4 buah sensor limit switch tapi tidak dilengkapi sensor debu. 

3. Robot menyedot semua partikel kecil termasuk debu. 

4. Robot tidak dapat mengetahui ketebalan debu. 
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5. Jika robot menabrak rintangan maka sensor limit swicth akan mendeteksi rintangan 

sehingga motor pada roda akan berfungsi untuk merubah jalur dan akan berjalan lagi 

pada jalur yang sudah di tentukan. 

6. Robot akan terus berjalan sampai tombol off ditekan atau limit switch kanan dan kiri 

pada robot menabrak hambatan maka robot berhenti. 

 

1.4 Tujuan 

 Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah : 

1. Merancang robot yang mampu berjalan untuk merubah alur jika ada rintangan. 

2. Merancang robot yang mampu menyedot partikel benda kecil termasuk debu pada 

lantai. 

3. Mengendalikan dan mempelajari cara kerja Mikrokontroller AT89S52. 

4. Mengimplementasikan robot dalam bentuk nyata. 

 

1.5 Manfaat 

Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan robot penyedot debu dengan 

menggunakan sensor  ini adalah: 

1. Robot dapat di desain untuk membantu melakukan pekerjaan rumah yg dilakukan 

oleh manusia. 

2. Dapat digunakan untuk membersikan debu pada lantai. Dengan bantuan mikro 

kontroler sebagai pengontrol arah robot dan sensor limit switch sebagai pendeteksi 

hambatan. 

3. Mengetahui cara kerja mikrokontroller AT89S52 pada pembuatan moving robot ini. 
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1.6 Metodologi Penelitian 

Metodologi yang digunakan dalam penelitian ini adalah sebagai berikut : 

1. Studi literatur mengenai pengendalian Motor DC serta penggunaan 

Mikrokontroller AT89S52. 

2. Merancang serta menguji rangkaian penggerak motor DC yang merupakan 

aktuator robot. 

3. Merancang serta menguji sistm minimal Mikrokontroller AT89S52 sebagai 

pengendali sistem secara keseluruhan. 

4. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk membangkitkan dan 

mengendalikan gerakan robot secara keseluruhan. 

5. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data dari hasil 

perancangan. 

6. Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan. 

 

1.7  Sistematika Penulisan 

 Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah: 

 BAB I  : PENDAHULUAN 

Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan masalah, 

batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi penelitian dan 

sistematika penulisan. 
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 BAB II :   TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini akan dijelaskan tentang teori-teori serta         

penjelasan-penjelasan yang dibutuhkan dalam pembuatan robot 

penyedot debu. 

 BAB III  :   PERANCANGAN 

Bab ini berisi tentang analisa dan perancangan sistem dalam      

pembuatan Tugas Akhir robot penyedot debu dengan 

menggunakan sensor limit swicth. 

 BAB IV :   HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta pembahasan      

suorce code dari robot penyedot debu. 

 BAB V :   UJICOBA DAN EVALUASI PROGRAM 

Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 

 BAB VI  :   KESIMPULAN DAN SARAN 

     Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis untuk proses 

pengembangan selanjutnya. 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 
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