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INTISARI
SISTEM NAVIGASI ROBOT PENGIKUT CAHAYA BERBASIS

MIKROKONTROLER ATTINY 2313

Robot mempunyai peranan penting dalam bidang ind&stat ini industri
telah memanfaatkan alat kerja bantu berupa robat dgpat bekerja secara
optimal. Dalam menyelesaikan tugas yang membutuk&akuratan yang tinggi,
tenaga yang besar dan resiko yang tinggi, sandmitudikan alat kerja bantu
berupa robot. Sehingga dapat mengurangi dampakor&sicelakaan kerja. Oleh
karena itu, pengembangan robot harus dimulai dsei yang mendalam terutama
pada kebutuhan sensor. Oleh karena itu, risetrignt@mbuatan sensor mutlak
harus dilakukan agar dalam pembuatan robot tidagaméung dengan sensor
yang tersedia di pasaran saja, melainkan kitarheabuat sensor sendiri dengan
harga yang relatif lebih murah.

Robot pengikut cahaya ini dirancang sebagai saéi ©bot riset atau
robot penelitian. Karena sebagai dasar dalam pe@busensor cahaya dan
sebagai dasar untuk pekembangan sensor yang layam@ berkaitan dengan
pembiasan cahaya, Sensor yang terdapat dalaminobetrupakan sensor buatan
sendiri. Sensor cahaya terdiri dari photo diodarmddmokontroler yang digunakan
adalah ATtiny 2313 dari keluarga Atmel, karena mikri memiliki jumlah pin
dan besar memori yang sesuai dengan alokasi seabaya yang saya buat.
Software yang digunakan adalah Bascom-AVR. Penfgderdua roda robot ini
adalah motor dc yang dilengkapi dengan gear b@ge&ycepatan. Karena untuk
menghasilkan torsi yang besar diperlukan gear lamgyesar pula.

Kata Kunci: Robot, Attiny 2313, Sensor cahaya, Motor dc, ldkantroler
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ABSTRACT
NAVIGATION SYSTEM LIGTH FOLLOWER MICROCONTROLER
ATTINY 2313 BASED

Robots have an important role in industry. The industry has been using the
tool aids in the form of robots that can work optimally. In completing tasks
requiring high accuracy, great power and high risk, very necessary work tools
such as robotic aids. So that it can reduce the impact of work accident risk.
Therefore, the development of robots must be started from deep research
primarily on the needs of the sensor. Therefore, research on producing sensor
that absolutely must be done in making a robot with sensor which do not depend
on the market only, but we can make the sensor itself with a relatively cheaper
price.

Light follower robot was designed as a research robot. Because as the
basic for making the light sensor and as a basic for other sensors associated with
the refraction of light, sensor contained within this robot is a hand made sensors.
Light sensor consists of a photo diode and the microcontroller used is the Atmel
family of ATtiny 2313, because it has a micro-pin and a large amount of memory
allocated in accordance with a light sensor that | created. Software used is
Bascom-AVR Second mover wheeled robot is a dc motor, gear box is equipped
with three acceleration. Due to the large torque also required gear box.

Keywords: Robots, Attiny 2313, Light sensor, dc motors, Microcontroller
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