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MOTTO

Alloh tidck akan mengubah nasib suatu kaum (seseorang), jika tidak kaum itu

sendiri yang mengubahnya (AI-Qur' an)

Belajarlah/carilch ilmu dari sejak lahir, hingga ajal menjemput. (Al-Hadits)

Carilch ilmu sampai ke negeri Cina (AI-Hadits)

Jangan katakana tidak bias, tapi katakanalah aku hisa dan akan aku coba.

V



KATA PENGANTAR

Segala Puji hanya bari Alloh Azza Wa Jalla, saya mengucap beribu-ribu

rasa syukur atas karunia nikmat yang tiada terkira yang berupa Iman, Islam, dan

kesehatan sehingga dapat menyelesaikan penulisan stdipsi ini  Sholawat beserta

Satan saya curahkan kepada Nabi akhimz zanan yang telch membukakan hati

kita, sehingga dapat menerima kebenaran. Beliau adalch satu-satunya Nabi yang

selalu kani idam-idankan Syafa'atnya kelck di yaumil alchir (hid qianat), tiada

lain  Beliau  adalah  Nabi  Muhammad  Rosullillal  Sholanohu  wa  ala  alihi  wa

achabihi wa sohabatihi wa barik wa salam.

Dengan segala kemampunn dan pengetahuan yang penulis miliki berusaha

dan selalu diiringi dengan do'a untuk dapat menyelesaikan skripsi yang bedudul

"Sistem Kendati Robot Pemadam Api Dengan Sensor Api Dan Sensor Jarak

U]trasonik"  iri.  Skripsi  ini disusun  sebagri  syarat kelulusan program  Strata  I

Sekolah Manajemen Infomatika dan Komputer AMIKOM Yogyakarta.

Dalam kesempatan yang sangat bchaaa hi, penulis menggucapkan tchma

kasih kepada:

1.   Ayahku  Karsono  dan  Ibuku  Pami  yang telah  membiayai  dan merawatku

dengrn penuh kasih sayang hingga saat hi. Kakak-kakalcku Rohmad, Jasmi

dan  adilthi  Muzayanah,  serta  Bibiku  Darni  yang  telch  menjagaku  dan

merawathi sewaktu kecil.  Kckek, Nenek, Bibi-bibiku, Paman-pamanku dan

selumh kelunga yang selalu mendo'akan dan memberikan dorongan.

VI



2.   Bapak   dr.H.   Sunardi   Radiono,   Sp.KK(K)   ,   Ibu   Ir.Hj.   Retno   Kusumo

Winalyu, den keluarga yang telch mendzinkan tinggal dirumahnya selama

penulis melakukan studi.

3.   Bapak Emha Taufiq Luthfi,  S.T, M.Kom yang telch memberikan perhatian,

pengarahan, dan bimbingan dalan menyusun dan menyelesaikan skripsi ini.

4.   Bapck  Ir.  Rustam  M.L,  Bapck  Eko  Pramono,  M.T,  dan  Mas  hawan,  S.T,

yang telah mengajarkan ilmunya dan membimbing penulis dalam memmbunt

mobile Tohot.

5.   STMIK   ANIKOM    Yogyckarta   yang   telch   memberikan   kesempatan

penelitian pembuntan mobi-/e robot ini.

6.   Bapck Dr.H.M.  Suyanto, M.M,  selaku Ketua  Sekolal Tingctc Manajemen

Infomatika dan Komputer AMIKOM Yogyalratta

7.   Semun  Dosen   Sekolah   Tingric   Manajemen   lnformatika  dan   Komputer

AMIKOM  Yogyakarta  yang  telal  memberikan  ilmu  dan  pengetahuannya

kepada penulis selama studi.

8.   Semun  Asisten  Praledkum   Sekolah  Tinggi  Manajemen  Infomatika  dan

Komputer  AMIKOM  Yogyakarta yang telal  membantu  dalam praledkum-

praktikum penulis selama studi.

9.   Selumh  Staff dan karyawan  Sekolah Tingctc  Manajemen  Infomatika dan

Komputer  AMIKOM  Yogyakarta yang  telch memberikan bantuan  kapada

penulis.

10. Amggota   tin   KRI   2007   dan  tin   KRMCRCI   2008   yang  telah   banyck

membantu peulis dalam melakukan penelitian.

V||



11. Teman-teman di UKI (JASTHIS) yang selalu memberikan semangat.

12. Akh.  Wiku (Murobbiku) dan teman-teman Liqo'  yang selalu penulis untuk

selalu  berialan  di jalan  kebenaran  yaitu jalan  yang  di  ridhoi  oleh  AIloh

Subhanahu Wa Ta'ala.

Semoga AIloh Subhanchu Wa Ta'ala membalas dengan balasan yang lebih

besar  atas  segala bantuan yang  diberikan  kepada penulis,  penulis  hanya  dapat

mendo'akan Jazzakumullohu Biakhsanil Jazza.

Penulis merasa dan menyadari balwa dalam penyusunan Laporan Skripsi ini,

masin  banyck kesalahan  dan kekurangan hal  ini  disebabkan  oleh  keterbatasan

pengetahuan  penuhis.   0leh  kaena  itu,  penulis  men8harapkan  sumbangsihnya

kapnda  pembaca  untuk  memberikan  saran  dan  kritiknya  untuk  kesempumaan

pengetahuan  penulis  sehingga  dapat  menjadikan  pedoman  dalam  kedepannya.

Besar harapan penulis agar Skripsi ini bermanfaat dan dapat dikembangkan untuk

kemajuan ilmu pengetahuan.

viii



DAFTAR ISI

IIAIAMAN JUDUL

IIAIAMAN PENCE SAIIAN

HALARAN BERITA ACARA

IIALAMAN pERSEnueAIIAN

HAIAMAN MOTTO

KATA PENGANTAR

DAFTAR ISI

DAFTAR  GAMBAR

DAFTAR TABEL

ABSTTur

BAB I PENDAHULUAIN

1.1 Latar Belakang

1.2 Rmusan Masalah

1.3 Batasan Masalah

I .4 Tujuan Penelitian

I.5 Metode Penefitian

1.6 Sistematika Penulisan

BAB 11 DASAR TEORI

2.1 Kousep Dasar Ilmu Robotik

2.1.1  Sejaral Perkembangan Robot

2.1.2  Klasifikasi Robot

lx

I

11

iii

iv

V

VI

IX

XV

RT

XX

1

2

2

3

3

4



2.1.3  Sistem Kontrol Robot

2.1.4  Mekahik Robot

2.1.5  Aktuntor Robot

2.1.6  Sensor Robot

2.2 Konsap Dasar hdikrokontroller

2.2.1 Arsitektur Mikrokontroler ATMega8535 ..............

2.2.2 Fitur Mikrokontroler ATMega8535  .....................

2.2.3 Konfigurasi Pin Mikrokontroler ATMega8535 .......

2.2.4 Peta Memori

2.2.5 F`eSster Set)&g\i" (General Pvexpose Register) . . .

2.2.6 Interupsi

2.2.7 Port I/0

2.2.8 Tiner/Counter

2.2.9 Serial Peripheral Interfuce (SPI)

2.2.10 USART

2.3 Sensor Api UV Tron

2.4 Sensor Jaral£ Ultrasonik

2.5 Dasar Pemrograman C Untuk Mikrokontroler ...............

2.5. I Pengenal

2.5.2 Tipe Data

2.5.3 Variabel

2. 5.4 Koustanta

2.5.5 Komentar ......

X

9

iE]

11

12

13

15

19

20

23

25

26

28

30

31

33

34

38

42

42

43

44

45

45



2. 5.6 Preprosesor

2.5.7 Pemyataan

2.5.80perator

2.5.9 Fungsi Pustaka

2.5.10Pemyataanlf

2.5.11 Pemyataan If . . .  Else

2.5.12PemyataanlfBersarang

2.5.13 Pemyataan Switch

2.5.14PemyataanWhile......

2.5.15 Pemyataan Do . . .  While ................................

2.5.16PemyataanFor

2.5.17 Fungsi

2.5.18 Bentuk Dasar Bahasa C

2.5.19PeanggivanBahasaAssembler

BAB Ill RANCANGAN SISTnM KENDALI ROBOT

3.1 Destripsi Sistem

3.2 Rancangan Sistem Mekanis

3.2.1  Mekanik Bactan Atas

3.2.2  Mekanik Bactan Tengah .........

3.2.3  Mekanik Baedan Bawch

3.3 Rancangan Sistem Elektronis

3.3.1  Ran8kaian Utama

3.3.2  Ran9kaian Driver Motor

X|

45

46

47

50

51

51

52

52

53

53

54

55

57

57

59

60

62

62

64

66

66

67



3 .3 .2 . I Driver Motor Roda

3.3.2.2DriverMotorKipas

3.3.3  Rangkaian Sensor Api

3.3.4  Rangkaian Sensor Ultrasonik

3.3.5  Ran8kaian Sensor Suara

3.3.6  Rangkalan Sensor Lantal Putih

3.4 Rancangan Peran8kat Lunch Sistem Kendali ...............

BAB IV "PLEMENTASI

4.1 Sistem Mekals

4.1.1 Mckanis Batian Atas

4. I .2 Mekaris Bactan Tengah

4.1.3 Mekanis Badan Bawch

4.2 Sistem Elektronis

4.2.1  Rangkaian Utama ..................

4.2.2 Rangkalan Driver Motor Roda

4.2.3 Rangkalan Driver Motor RIpas

4.2.4 Ran8kaian Sensor Api

4.2. 5 Ran9kaian Sensor Ultrasohik

4.2.6 Ran8kaian Sensor Suara

4.2.7 Rangkaian Sensor Lantai Putih ....

4.3 Peran8kat Lunak Sistem Kendali

4.3.1 Fungsi Maju

4.3.2 Fungsi Berhenti

RT

67

68

69

69

70

71

71

76

77

77

79

80

80

81

81

82

82

83

84

84

85

85



4.3.3 Fungsi Mundur

4.3.4  Fungsi Belok Kanan  ..........................................

4.3.5 Fungsi Belok Kiri

4.3.6 Fungsi Putar RIpas

4.3.7 Fungsi Deteksi Jarck

DAB V HASIL DAN PEMBAIIASAN

5 .1 Pengujian Sistem Mekanis

5.2 Pengrjian Sistem Elektronis

5.3 Pengrjian Sensor

5.3.1 Sensor Api UV Tron

5.3.2 Sensor Ultrasonik

5.3.3 Sensor Suara

5.3.4 Sensor Wama Lantai Putih

5.4 Perangkat Lunak Pengendali Robot

5 .4.1 Kendali Motor Dengan PWM

5. 5 Software Pendukung

5.5.1 Pembuntan Program

5.5.2DebugProgran

5.5.3 Kompile Program

5.5.4 Dowhoad Program

5.6 Lapangan Percobaan

BAD VI PENUTUP

6.1  Kesinpulan

xiii

86

86

87

87

88

89

91

93

93

97

loo

102

104

105

108

109

Ilo

run

113

115

116



6.2  Saran

DAFTAR PUSTAKA

LArm-

116

XIV



DAFTAR GAMBAR

Gambar 2. I Ilustrasi penelitian dalam bidang robotik ..................

Gambar 2.2 Sistem robot dengan kontroler berbasis prosesor ..........

Ganbar 2.3 Kontroler berbasis prosesor dengan user interface ......,..

Gambar 2.4 Perbandingan computer PC dengan Mlcokontroler ......

Gambar 2. 5 Arsitektur ATMega8535

Gambar 2.6 Blok diagram ATMega8535

Gambar 2.7 Pin Mikrokontroler ATMega8535 ...........................

Gambar 2.8 Organisasi memori ATMega8535

Ganbar 2.9 Retlster I/0 sebagai memori data

Gambar 2.10 Register serbaguna

Gambar 2.11 Register X, Y, dan Z

Gambar 2.12 Register-rectster port A

Ganbar 2.13 Register-retlster Port 8

Gambar 2.14 Register-retlster Port C

Gambar 2.15 Register-retister Port D

Ganbar 2.16 Blok diagram Tinel/ Counter ATMega8535 ..............

Gambar 2.17 Blok diagram komunikasi SPI ATMega8535 ............

Gambar 2.18 Blok diagram Komunikasi USART ATMega8535 ......

Ganbar 2.19 Tabung Hanamatsu R2868 Flame (UV) Sensor .........

Ganbar 2.20 Spelrfum dan variasi sinyal yang terdeteksi UV Tron . . .

Ganbar 2.21  Sudut sensivitas UV Tron ........

XV

9

10

10

14

17

18

20

23

24

25

26

29

29

29

30

31

32

33

34

35

36



Ganbar 2.22 Rangkaian Driver UV Tron C3074

Ganbar 2.23 UV Tron C3704 Driving Circuit

Gambar 2.24 Sensor jarak PING)))

Ganbar 2.25 Diagram waktu sensor PING)))

Gambar 2.26 Cara keria sensor PING)))

Ganbar 2.27 Konfigurasi Pin PING)))

Gambar 3 . 1 Diagram sistem pengendali robot

Ganbar 3.2 Rancangan mekanik tampck depan

Gambar 3.3 Rancangan chasis atas

Gambar 3.4 Rancangan chasis tengah tanpck atas ...... „ ......................

Gambar 3.5 Rancangan chasis tengah tanpck bawah ...... „ ................,.

Ganibar 3.6 Rancangan mekanik bawal tampak atas ..........................

Gambar 3.7 Rancangan mekanik bawal tanpck bawch ......................

Gambar 3.8 Skena mainboard

Gambar 3.9 Skema ran8]raian driver motor

Gambar3.10Drivermotorkipas

Ganbar 3 .11 Ran8kaian driver sensor api (C3704) .............................

Gambar3.12Ran9kaiantransmitterultrasonik

Gambar 3.13 RanBkaian Sensor suara ..............

Gambar 3 .14 Ran8kaian Sensor lantai putih

Ganbar 3 . 1 5 Flowchart sistem pengendali robot

Ganbar 3.16 Flowchart sistem pengendali robot (Lapjutan) .........

Gambar 3 .17 Flowchart sistem pengendali robot (Lanjutan) .........

XV|

36

37

39

39

40

41

60

61

62

63

64

65

65

67

68

68

69

70

70

71

72

73

74



Gambar 4.1 Konstruksi mekanis robot

Gambar 4.2 Konstruksi chasis robot bactan atas

Gambar 4.3 Konstniksi chasis tengah tampak atas .....................

Gambar 4.4 Konstruksi chasis tengah tampak bawah ..................

Gambar 4.5 Konstruksi chasis bawah tampak atas .......................

Gambar 4.6 Koustruksi chasis bawah tanpak bawhi ....................

Gambar 4.7 DT-AVR Low Cost Mcro System

Gambar 4.8 RAgkaian driver motor roda

Gambar 4.9 RanBkalan driver motor kipas

Gambar 4.10 Ran9kalan sensor api

Gambar 4. I I Rangkaian sensor ultrasonik PING))) ......................

Ganbar 4.12 Ran8kaian sensor suara

Gambar 4.13 Rangkaian lantai putih

Ganbar 5.1 Clutter

Gambar 5 .2 Uneven Floor

Ganbar 5.3 Tangga

Ganbar 5.4 Furniture

Gambar 5.5 Sound damper

Gambar 5.6 Driver UV Tron C3704

Gambar 5.7 Grafik respon sensor api UV Tron

Gambar 5.8 Wahai tunggu sensor PING)))

Gambar 5.9 Pengukuranjarak dengan seusorjarak ultrasonic ..........

Gambar 5 . 10 Kontrol robot loop terbuka

xvii

76

77

78

78

79

79

80

81

81

82

83

83

84

89

89

90

90

90

95

96

97

98

104



Ganbar 5.11 Sinyal PWM

Gambar 5.12 Sinyal PWM dengan duty eycle

Gambar 5.13 Screenchoot Code Vision AVR

Gambar 5.14 Code Wizard AVR

Gambar 5.15 Tampilan editor Code Vision AVR

Gambar 5.16 Hasil debug program

Gambar 5 .17 Proses compile program sukses

Ganbar 5 . 1 8 File hasil compile

Gambar 5.19 Fitur untuk download proglani

Gambar 5.20 Konfigurasi kabel downloader

Gambar 5.21 Lapangan pengrjian robot

xviii



DAFTAR TABEL

Tabel 2. I Klasifikasi sensor berdasarkan output

Tabel 2.2 Fungsi Pin ATMega8535

Tabel 2.3 Alamat vector interxpsi ATMega8535

Tabel 2.4 Karaktedstik sensor api UV Tron

Tabel 2.5 Konfigunsi pin Sensor PING)))

Tabel 2.6 Tipe Data

Tabel 2.7 File Header di dalam CodevisionAVR

Tabel 2.8 Operator arithatika

Tabel 2.9 Operator Relasional

Tabel 2.10 Operator Logika

Tabel 2.11 Operator bit

Tabel 5.1 Hasil penevjian mekanik

Tabel 5.2 Hasfl pengLijian sensor suara

Tabel 5.3 Hasil pengrjian sensor lantai wama putih .....................

XK

12

20

.26

38

41

43

46

47

48

49

49

91

102

103



SISTEM RENDALI ROBOT PEMADAM API
DENGAN SENSOR API DAN SENSOR JARAK ULTRASONK

Naskan
05Tidr89

ABSTRAK

Penditian   mengenai   teknologi   robotic   telal   banyak   dikembangkan,
berbagal jenis robot dikembangkan  untuk  dapat membantu  pekerjaan manusta
misalnya dihidang antariksa, robot digunakan untuk menjelajahi suatu planet yang
tidalk ada kehidapan manusia.  Selaln itu robot juga digunckan untuk melakukan
pekejaan   yang   memiliki   resiko   bahaya   tinggi,   pekedaan-pekebann   yang
membutuhkan  tenga  besar,  dan  masih  banyck  latl  kegunaan  robot  diberbagi
bidang.   Untuk  memacu  perkembangan  teknoloct  robotik  banyak  dilakukan
perlombaan atau kompetisi,  diantaranya 4BU Rchocow,  rr7.#rty Co/ege,  Kontes
Robot lndonesa dan Kontes Robot Cerdas hdonesia serta berbagal perlombaan
yang lainnya. Robot Pemadam Api %re%gwh.77g robo/) dibunt sebagai salad satu
penelitian  dibidang  teknologi  robotik,  Robot  pemadam  api  merupckan  robof
7„ob7./e  yang  memiliki  tugas  untuk  mencari  sumber  api  dan memadamkan  api
tersebut. Untuk memandu dalam mencat sumber  api, robot menggunakan sistem
kendali yang dapat membaca keadaan disekeliling robot dengan sensor api ((/VT-
rro#),  sensor jarak  (ultrasonik),  sensor  wama  ®fooJore/ec/or),  pemadam  api
(kipas), dan motor sebagai acftlc7/or robot. Sistem kendali/ kontrol yang digunakan
untuk melakukan kendali robot digunakan nrikrokontroler ATMega8535 sehingga
robot pemadam api dapat berialan secara ac£/o#oma!S tanpa menggunakan rermofe
co«fro/ secara manual untuk mencari sumber api dalam suatu ruangan yang telch
ditentukan.
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