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ABSTRAK 

 

 

Robot penyimpan sampah adalah sebuah robot yang bergerak secara 

otomatis yang dikendalikan oleh sistem pengatur yang berbasis mikrokontroler 

AT89S52, yang bekerja dengan cara menerima signal berupa suara melalui sensor 

suara yang terhubung dengan mikrokontroller. Pengaktifan sistem robot dilakukan 

dengan cara memberikan suara ke robot tersebut, sehingga robot dapat 

mengetahui darimana suara itu berasal. 

Robot ini dilengkapi dengan empat buah motor DC, yaitu dua buah untuk 

menjalankan lengan robot dan dua buah untuk berjalan. Lengan robot itu sendiri 

dilengkapi dengan limit switch yang berfungsi untuk mengontrol gerak dari 

sebuah lengan dan sensor ultrasonik sebagai detektor halangan dalam pengukuran 

jarak yang juga  berfungsi untuk menurunkan lengan robot.  

Hasil pengamatan menunjukkan bahwa sensor ultrasonik dapat mendeteksi 

halangan yang berbentuk benda padat dengan jarak 30 cm. sedangkan dua buah 

sensor suara dapat mendeteksi adanya suara pada sudut maksimum 180 derajat 

dari sensor tersebut. Dan jika suara diberikan pada sudut lebih dari 180 derajat, 

maka hasil pembacaan sensor sudah tidak akurat. 

.  

Kata kunci :AT89S52, lengan robot, sensor ultrasonik  
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Kemajuan teknologi berjalan dengan sangat pesat dan banyak memberikan 

kemudahan dalam kehidupan manusia modern pada saat ini. Perkembangan teknologi 

telah mampu meningkatkan efisiensi kerja berbagai peralatan yang digunakan dalam 

bidang industri.  

Peralatan di dalam industri harus memenuhi beberapa kualifikasi, seperti 

presesisi, akurasi, efisiensi serta kemudahan dalam pengoperasian dan pengendaliannya. 

Kemajuan teknologi sekarang ini memungkinkan pengoperasian peralatan industri yang 

memenuhi kualifikasi di atas. Kemajuan teknologi tersebut antara lain berupa 

penggunaan mikrokontroller maupun mikroprosesor dalam sistem pengendalian yang 

sangat membantu dalam bidang otomasi industri. Dengan otomatisasi industri, peralatan 

industri yang dulu dioperasikan secara manual sekarang telah digantikan oleh mesin-

mesin yang serba otomatis. Robot juga telah banyak digunakan dalam bidang industri 

karena dengan robot proses industri yang memerlukan tingkat ketelitian tinggi dan dalam 

situasi dengan tingkat bahaya tinggi dapat dikerjakan dengan mudah. 

Berdasarkan uraian di atas, maka pada tugas akhir ini  saya  akan merancang 

robot yang berjudul tentang RANCANGAN ROBOT PENYIMPAN SAMPAH  yang 

bertujuan untuk menyimpan  sampah dengan cara memberikan intrupsi terlebih dahulu 

yang pergerakan ini disusun dengan urutan yang telah ditentukan sehingga robot dapat 

menjalankan tugasnya dengan baik . 
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1.2. Tujuan Penelitian 

Dalam pembuatan tugas akhir ini penulis mempunyai beberapa tujuan antara lain: 

Tujuan Umum    

Penulisan Tugas Akhir ini merupakan salah satu syarat dalam menyelesaikan 

kurikulum Program D3 Fisika Instrumentasi dengan kekhususan Instrumentasi 

Elektronika. Departemen Fisika Fakultas Matematika dan Ilmu Pengetahuan Alam 

Universitas Indonesia. 

 

Tujuan Khusus 

 Tujuan Khusus dari Tugas Akhir ini adalah Membahas sistem pengindraan 

dengan menggunakan mic sebagai sensor suara dan sensor ultrasonik sebagai sensor jarak 

yang juga berfungsi dalam sistem pengendalian lengan robot. Dengan demikian, dalm 

penulisan ini diharapkan robot dapat ditampilkan sebagai salah satu alternatif untuk 

diaplikasikan pada dunia industri yang sesungguhnya.  

 

1.3. Deskripsi Singkat 

 Penggunaan robot dalam kegiatan sehari-hari memungkinkan sebuah proses dapat 

berjalan dengan lebih efisien. Namun, disisi lain robot memiliki beberapa kelemahan di 

bandingkan tenaga kerja manusia. Salah satu kelemahan tersebut adalah robot tidak 

mampu mendeteksi hal-hal yang tidak terduga dikarenakan robot dalam hal ini 

menjalankan proses sesuai dengan susunan programnya.  

Sebagai salah satu aplikasi robot, pada tugas akhir ini dibuat robot penyimpan 

sampah dengan penginderaan otomatis dengan menggunakan mic sebagai sensor suara 

yang berfungsi untuk mencari sumber suara. Selain itu, robot juga menggunakan sensor 

ultrasonik yang berfungsi untuk pengukuran jarak sebuah obyek tanpa menyentuh obyek 

tersebut. Terdapat dua metoda dalam penggunaan tranduser ultrasonik dalam pengukuran 

jarak yaitu dengan cara mengukur selang waktu pengiriman dan penerimaan gelombang 

ultrasonik yang dipancarkan atau dengan cara mengukur tingkat kekuatan gelombang  

 

Rancangan robot..., Endrik Azis, FMIPA UI, 2008. 



  

 

ultrasonik yang diterima. Masing-masing metoda mempunyai kelebihan tersendiri. Cara 

yang pertama akan menghasilkan data jarak terukur lebih presisi namun lebih rentan 

terhadap interferensi. Sedangkan metode kedua akan menghasilkan jarak terukur yang 

kurang presisi namun lebih tidak rentan terhadap interferensi dari gelombang yang 

dipantulkan oleh obyek di sekitar benda terukur.  

 

1.4. Batasan Masalah 

 Tugas akhir berjudul “ robot penyimpan sampah berbasis Mikrokontroler 

AT89S52 menggunakan sensor Ultrasonik dan Mic ” ini berisi tentang penggunaan 

sensor jarak berupa sensor ultrasonik dan mic dalam proses pengenalan suara. Dengan 

demikian, robot bergerak secara otomatis sesuai dengan yang diperintahkan berdasarkan 

program. Namun, cara kerja robot ini masih sangat terbatas karena tidak bisa mendeteksi 

adanya sampah  dilingkungan. 

 

1.5.Metodologi Penelitian 

Metodologi penelitian dalam pembuatan sistem keamanan adalah sebagai berikut : 

1. Study literatur 

Penulis menggunakan metode ini untuk memperoleh informasi yang berkaitan dengan 

penelitian yang penulis buat , study literatur ini mengacu pada buku-buku pegangan, data 

sheet dari berbagai macam komponen yang di pergunakan dan data yang di peroleh dari 

internet. 

 

2. Perancangan dan Pembuatan  

Berisi tentang proses perencanaan robot baik hardware maupun software. Pada bagian 

hardware akan dibahas desain dan cara kerja hardware. Sedangkan pada bagian software 

akan dibahas program yang digunakan dalam sistem pengontrolan robot tersebut. 
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3. Pembuatan Program  

Pembuatan program dilakukan dengan menggunakan software Basic Compiler 

(BASCOM). Software  ini memungkinkan kita memanipulasi kinerja alat yang 

diinginkan Chip yaitu AT89S52. 

 

4. Uji Sistem  

Dari alat yang dibuat maka dilakukan pengujian terhadap masing bagian dengan tujuan 

untuk mengetahui kinerja robot apakah sudah sesuai dengan apa yang di harapkan atau 

belum. 

 

5. Pengambilan Data  

Pada bab ini akan diuraikan mengnai kinerja dari masing - masing blok dengan harapan 

dalam pengujian tidak terdapat kesalahan yang fatal. 

 

6. Penulisan Penelitian  

Dari hasil pengujian dan pengambilan data kemudian dilakukan analisa sehingga dapat 

diambil suatu kesimpulan, dengan adanya beberapa saran juga dapat kita ajukan sebagai 

bahan perbaikan untuk penelitian yang lebih lanjut. 

 

1.6  Sistematika Penulisan 

 Laporan tugas akhir ini terdiri dari beberapa bab. Agar lebih memper-mudah 

pemahaman dan pembacaan, maka laporan tugas akhir ini disusun menjadi seperti di 

bawah ini : 

BAB 1. PENDAHULUAN 

Pada bab ini berisi tentang latar belakang, tujuan penelitian, deskripri singkat, 

pembatasan masalah, metode penelitian dan sistematika penulisan. 
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BAB 2. TEORI DASAR 

Pada Bab ini berisi tentang teori dasar pembuatan rancangan sistem kontrol baik 

hardware atau software dengan menginputkan program  

BAB 3. PERANCANGAN DAN CARA KERJA SISTEM 

Merupakan penjelasan pembuatan rancangan sistem kontrol baik hardware atau 

software yang dihubungkan ke microkontroler. 

 BAB 4. PENGUJIAN SISTEM DAN PENGAMBILAN DATA  

Sistem yang telah dirancang kemudian diuji dengan parameter-parameter yang 

terkait. Pengujian ini meliputi pengujian software dan hardware dilakukan secara 

simultan. Di samping pengujian, proses pengambilan data kerja sistem ini juga 

dituliskan di bab ini untuk memastikan kemampuan sistem secara keseluruhan. 

Dari hasil ini dapat dilakukan analisa terhadap kerja sistem, sehingga dapat 

diketahui apa yang menjadi  penyebab dari kendala atau kegagalan bila selama 

kegiatan penelitian ditemui hal-hal tersebut. 

BAB 5. KESIMPULAN 

 Pada Bab ini berisi tentang kesimpulan dari hasil penelitian yang telah dilakukan 

yang berkaitan dengan sistem pengisian minuman ringan dengan menggunakan 

perangkat hardware elektronika sensor ultrasonic ((DT sense) Innovative 

Electronics) .  
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BAB 2 

TEORI DASAR 

 

2.1 Sistem Robot  

Sistem robot memerlukan studi multidisiplin. Hal ini disebabkan kenyataan 

bahwa sebuah sistem robot merupakan gabungan antara komponen-komponen mekanik, 

komputer, sensor, dan sistem penggerak (aktuator).  

Komponen mekanik diperlukan untuk membentuk fisik dari robot yang 

diinginkan. Batang-batang pembentuk sebuah robot sering disebut sebagai link. Sebuah 

robot biasanya terdiri atas beberapa link yang dihubungkan dengan joint (poros 

penghubung). Setiap joint menghubungkan sebuah link dengan link tetangganya yang 

berdekatan sehingga memungkinkan pergerakan relatif antara kedua link tersebut.  

Komputer dalam sebuah sistem robot berperan sebagai pengendali gerakan robot 

secara keseluruhan. Dalam proses pengendalian, data informasi untuk pengendalian 

diperoleh dari komponen sensor yang pada alat ini terdapat di bawah lengan yaitu sensor 

ultrasonic dan sensor suara umumnya terletak pada robot tersebut. Data tersebut 

selanjutnya diolah oleh program yang telah ditulis pada memori komputer tersebut. 

Keseluruhan tugas dari robot diselesaikan dengan memberikan sumber daya yang 

diperlukan pada sistem penggeraknya.  

Robot digerakkan oleh sebuah sistem penggerak. Terdapat bermacam-macam 

sistem penggerak yang umum digunakan pada sebuah sistem robot antara lain penggerak 

pneumatis, penggerak hidrolis, serta penggerak elektris yang berupa motor listrik.  
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2.2 Sensor Ultrasonic ( DT sense  ) 

 Ultrasonic ( DT Sense ) merupakan sensor yang bekerja dengan memancarkan 

gelombang frekuensi. Objek yang ingin diukur akan terdeteksi oleh gelombang ultrasonic 

kemudian akan memantul kembali. Ultrasonic memiliki berbagai macam jenis, yang 

dibedakan berdasakan jangkauan jarak yang dapat diukur. Ultrasonic memiliki dua sensor 

satu sebagai pemancar dan penerima. PING memanfaatkan ultrasonic sebagai sensor 

yang dapat digunakan untuk pengukuran suatu objek yang dapat diatur ketinggian objek 

yang diinginkan melalui program mikrokontroller.  

Feature yang terdapat pada ultrasonic, antara lain: 

• Tegangan supply - 5 volt. 

• Supply Current (jika tanpa sensor infrared ranger):  Aktif: 17 mA  

•  Spesifikasi Ultrasonic Ranger: – Jangkauan: 2 cm hingga 3 m 

                                                               – Obyek 0 – 2 cm diukur berjarak 2 cm. 

• Siklus pengukuran yang cepat. 

• Arus supply - 30 mA. 

• Pembacaan dapat dilakukan tiap 25 ms (40 Hz rate). 

 

 

Gambar 1. Cara kerja pengukuran jarak dengan sensor ultrasonik 
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2.2.1 Cara kerja (Ultrasonic (DT sense ) 

ultrasonic mempunyai kemampuan mendeteksi obyek lebih jauh terutama untuk benda-

benda yang keras. Pada benda-benda yang mempunyai permukaan keras gelombang ini 

akan dipantulkan lebih kuat daripada benda-benda yang mempunyai permukaan lunak. 

Sesuai dengan namanya, ltrasonic adalah sebuah gelombang yang mempunyai frekwensi 

di atas pendengaran manusia yaitu di atas 20 KHz. Pada umumnya rangkaian ultrasonic 

menggunakan frekwensi 40 KHz yang dihasilkan oleh rangkaian osilator. Pengenalan 

obyek atau jarak antara sensor dengan obyek dapat dikenali dengan menghitung 

perbedaan waktu dari saat sinyal ultrasonic pertama kali dipancarkan hingga diterima 

kembali oleh sensor. 

2.3 Sensor suara  

Sensor adalah peralatan yang digunakan untuk merubah suatu besaran fisik 

menjadi besaran listrik sehingga dapat dianalisa dengan rangkaian listrik tertentu. Sensor 

berdasarkan prinsip operasi listriknya dibagi dua, yaitu sensor aktif dan sensor pasif. 

Sensor aktif adalah sensor yang menghasilkan energi sendiri dari penomena yang diukur. 

Sensor pasif adalah sensor yang membutuhkan sumber listrik ac atau dc dari luar untuk 

memberikan power pada device. Sensor fisika mendeteksi besaran suatu besaran 

berdasarkan hukum-hukum fisika. Contoh sensor fisika adalah sensor cahaya, sensor 

suara, sensor kimia, sensor gaya, sensor kecepatan, dan sensor percepatan, dan sensor 

suhu. Suara adalah gelombang longitudinal yang merambat melalui medium. Medium 

atau zat perantara ini dapat berupa zat cair, padat, gas. Jadi, gelombang bunyi dapat 

merambat misalnya di dalam air, batu bara, atau udara. Sensor suara pada robot, 

digunakan untuk menentukan posisi sumber suara. Suara dapat terdengar saat gelombang 

suara, yaitu getaran di udara atau medium lain, sampai ke gendang telinga manusia. Batas 

frekuensi bunyi yang dapat didengar oleh telinga manusia kira-kira dari 20 Hz sampai 20 

kHz. Suara di atas 20 kHz disebut ultrasonik dan di bawah 20 Hz disebut infrasonik.  
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Untuk mendeteksi suara digunakan microphone condenser karena lebih sensitif 

dan memiliki batas frequensi 20 sampai 20 kHz, memiliki hambatan dan arus yang kecil. 

Mic condenser memiliki dua buah plat yang membuat sekat rongga, ketika sekat rongga 

bergetar karena gelombang suara maka akan mengubah jarak antara kedua plat oleh 

karena itu merubah kapasitansi. Ketika jarak antara kedua plat semakin dekat maka 

kapasitansi akan meninggkat dan ketika kedua plat semakin jauh maka kapasitansi akan 

menurun. Mic condenser digunakan pada sound sensor dua buah. Dengan 

membandingkan dua mic condenser maka akan didapat posisi sumber suara. 

 

 

 

 Gambar 2. Skematik mic Kondensor. 

 

2.4 Limit switch. 

Limit Switch adalah sensor peraba yang bersifat mekanis dan mendeteksi sesuatu setelah 

terjadi kontak fisik. Penggunaan sensor ini biasanya digunakan untuk membatasi gerakan 

maksimum sebuah mekanik. Contohnya pada penggerak lengan di mana limit switch 

akan aktif dan memberikan masukan pada mikrokotroller untuk menghentikan gerak 

motor di saat lengan sudah bergerak pada titik maksimum. Dan juga limit switch 

merupakan komponen yang berfungsi sebagai saklar. Yang berkerja sebagai penghubung 
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dan pemutus arus listrik. Limit switch bekerja dengan sangat sederhana, dalam beroperasi 

limit switch tergantung dari jenisnya, namun memiliki prinsip yang sama yaitu on – off . 

Limit switch dibagi beberapa jenis yaitu, SPST ( Single Pole Single Throw ), SPDT ( 

Single Pole Double Throw ), DPDT ( Double Pole Double Throw ). SPST atau single 

pole - single throw bekerja dengan dua kondisi yaitu on – off, saklar hanya 

menghubungkan serta memutuskan arus listrik. SPDT atau single pole – double throw 

limit switch ini bekerja untuk 2 kondisi on serta sartu kondisi off, on – off – on. SPDT 

berfungsi untuk sebuah rangkaian yang memiliki dua buah jakur yang terhubung secara 

terpisah serta pemakaian yang bergantian. DPDT atau double pole – double throw 

bekerja dengan dua input atau sumber masukan yang dikonfersi menjadi dua jalur 

keluaran dari setiap masing-masing masukan, dengan kata lain DPDT memiliki empat 

buah keluaran. Saklar DPDT merupakan gabungan dua buah SPDT yang ada. 

 Karakter limit switch tergantung dari jenis masing-masing limit switch, seperti 

pada  type SPDT yang on – off, ada juga yang on – on.  Pemakaian limit switch 

tergantung dari apa yang dibutuhkan. Jika menginginkan kondisi saklar tanpa putus 

dengan dua kondisi jalur tehubung maka dapat menggunakan SPDT dengan jenis on – on. 

Limit switch ada yang bekerja secara manual yang berarti tombol on – off kita yang 

mensetnya, yaitu jika menginginkan kondisi terputus maka kita memindahkan saklar 

pada kondisi off, jika menginginkan kondisi terhubung maka dapat menset pada komdisi 

on. Sedangakan pada limit switch otomatis komponen yang memiliki kondisi on – off 

maka keadaan normalnya adalah normaly close, yaitu limit switch dalam keadaan normal 

berkondisi off. Jika limit switch tertekan maka limit switch berkondisi on, jika tekanan 

pada limit switch hilang maka kondisi limit switch off kembali dengan sendirinya. Pada 

limit switch type seperti ini memiliki per dalam komponennya, jika tombol tertekan maka 

per akan tertekan kebawah, jika beban hilang maka per otomatis akan kembali pada 

kondisi semula, karena adanya daya lontar pada per. 

2.4.1 Normaly Open dan Normaly Close 

 Banyak dikalangan pengguna limit switch baik dari perakit elektronik sampai 

pada industri besar yang memakai limit switch sebagai saklar dalam penentuaan proses 

dari sistem yang bekerja. Karena disamping penggunaannya yang fleksibel, limit switch 
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juga dapat beroperasi dengan sangat baik, limit switchpun memiliki perancangan yang 

baik dalam perkondisiannya baik yang manual maupun otomatis, sehingga dapat bekerja 

dengan sangat baik. Limit switch memiliki keadaan pada saat posisi normal yang berbeda 

yaitu, Open (Buka) dan Close (Tutup).  

 Normaly Open (NO)atau kondisi normal terbuka, yaitu kondisi pada limit 

switch bertipe seperti ini adalah terhubung pada arus listrik. Limit switch seperti ini 

memiliki dua komdisi yaitu on – off. Sebaliknya Normaly close (NC) atau kondisi 

normalnya tertutup, berarti limit switch tidak akan menghantarkan arus listrik. Biasanya 

limit switch seperti ini bersifat otomatis, jika limit switch tidak tertekan maka limit 

switch akan berada pad kondisi normalnya, jika limit switch dalam keadaan tertekan 

maka limit switch akan berada pada kondisi berbalik dari keaadaan normalnya. 

 Dalam hal apapun saklar yang ideal harus memiliki dua karakteristik yang 

penting, yaitu 

1. Jika pada saat saklar tidak terhubung, saklar yang ideal adalah saklar 

memiliki nilai hambatan 0 ohm. 

2. jika pada saat terhubung , saklar mampu memiliki nilai hambatan yang tak 

terhingga. 

 

2.5 Motor DC 

Dalam merancang suatu sistem pengendali diperlukan sebuah komponen penggerak., 

antara lain motor, stepper, servo, dan lain-lain. Dalam perancangan pengerak robot dalam 

menggunakan penggerak seperti motor. Motor memiliki dua buah jenis type, motor AC 

dan motor DC. Motor DC berbeda dengan motor AC, perbedaan motor AC dan DC ada 

pada jenis tegangan, motor AC digerakan oleh tegangan bolak-balik. Motor DC adalah 

suatu sistem perancangan motor sebagai penggerak. Motor DC merupakan sistem 

penggerak oleh tegangan searah.  

Dalam aplikasinya seringkali sebuah motor digunakan untuk arah yang searah dengan 

jarum jam maupun sebaliknya. Untuk mengubah putaran dari sebuah motor dapat 
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dilakukan dengan mengubah arah arus yang mengalir melalui motor tersebut. Secara 

sederhana seperti yang ada pada gambar 1, hal ini dapat dilakukan hanya dengan 

mengubah polaritas tegangan motor. 

Pemilihan motor DC pemutar roda adalah sangat penting dalam menentukan unjuk 

kerja robot dalam melakukan pergerakan. Motor harus memiliki daya dan torsi yang 

cukup besar untuk mengatasi berat total robot. 

 

Gambar 3. Dasar pengaturan arah putar motor 

Agar pengubahan polaritas tegangan motor dapat dilakukan dengan mudah, maka  hal ini 

dilakukan dengan menggunakan dua buah saklar seperti pada gambar 2 di mana kedua 

saklar tersebut harus berada pada posisi yang saling berlawanan. Apabila S1 berada di 

posisi kiri (terhubung dengan positif) maka S2 harus berada di posisi kanan (terhubung 

dengan negatif) dan demikian pula sebaliknya dengan perubahan yang serempak. 

 

 

Gambar 4. Pengaturan arah dengan menggunakan saklar 
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2.6 Rangkaian  L293D  

L293D adalah sebuah rangkaian terintegrasi yang dirancang sebagai driver push 

pull. Di dalam sebuah IC L293D terdapat empat buah driver push pull yang masing-

masing dilengkapi dengan dioda. Setiap dua buah push pull yang berdekatan membentuk 

sebuah H-bridge. Kaki enable terdapat pada setiap pasangan push pull yang membentuk 

jembatan. Kaki enable berguna untuk mengaktifkan sebuah pasangan push-pull untuk 

bekerja bersamaan. IC ini mampu bekerja untuk menjalankan beban dengan tegangan 4,5 

volt sampai dengan 36 volt. Keluaran arus dari IC ini dapat ditarik sampai dengan 600 

mA setiap kanal secara terus-menerus. Namun IC ini juga mampu memberikan arus 

puncak sampai dengan 1,2 A setiap kanal selama 100 mikrodetik. Masukan yang 

diberikan ke IC ini dapat berupa tegangan berstandar logika TTL maupun CMOS 

sekalipun keluarannya berada di atas level tegangan tersebut.  

Keluaran IC ini dapat digunakan untuk menjalankan beban yang bersifat induktif 

seperti motor DC dan motor stepper ataupun untuk menyaklar transistor daya. IC ini 

membutuhkan dua buah sumber daya yaitu untuk menyuplai tegangan keluaran dan untuk 

menyuplai tegangan logika. Dengan cara seperti itu   

dimungkinkan untuk menjalankan beban bertegangan lebih besar dari tegangan 

logika yang digunakan.  

Piranti ini mampu bekerja sebagai saklar dengan frekuensi sampai dengan diatas 5 

KHz. L293D dikemas dengan 16 buah pin yang empat pin tengahnya terhubung sebagai 

ground dan dapat digunakan sebagai heatsink.  

 

 

 

 

 

 

Gambar 5. Driver Motor dengan IC L293D 
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Rangkaian internal IC L293D ditunjukkan oleh gambar 2.8. Berikut ini deskripsi masing-

masing kakinya :  

 a. Pin 8 (Vs) sebagai kaki masukan untuk memberi daya bagi beban.  

 b. Pin 16 (Vss) sebagai kaki masukan untuk memberi daya bagi rangkaian logika.  

 c. Pin 1 dan pin 9 (enable) sebagai kaki masukan untuk mengaktifkan pasangan        

push pull bekerja.  

 d. Pin 2, 7, 10, 15 (input) sebagai kaki masukan.  

 e. Pin 3, 6, 11, 14 (output) sebagai kaki keluaran dari setiap push-pull.  

 f. Pin 4, 5, 12, 13 (ground) sebagai kaki yang dihubungkan ke ground. Keempat 

pin ini dapat disolder membentuk heat-sink  

 

Kerja dari IC L293D dapat ditunjukkan oleh tabel 2.8. Output hanya akan 

berlogika HIGH atau LOW jika kaki enable dalam keadaan aktif. Jika kaki enable dalam 

kondisi tidak aktif maka kaki output L293D akan berimpedansi tinggi.  

 

Z= impedansi keluaranya tinggi 

 

 

 

 

 

 

Tabel 1. Tabel Kebenaran IC L293D  

 

2.7 Mikrokontroller 

Mikrokontroler 89S51/52 merupakan versi terbaru dibandingkan mikrokontroler 

AT89C51 yang telah banyak digunakan saat ini.  Mikrokontroler AT89S52 ialah 

mikrokomputer CMOS 8 bit dengan 8KB Flash Programmable dan Erasable Read Only 

Memory (PEROM). Mikrokontroler berteknologi memori non volatile kerapatan tingi 

dari Atmel ini kompatibel dengan mikrokontroler standar industri MCS-51 baik pin kaki 

IC maupun set instruksinya serta harganya yang cukup murah. Oleh karena itu, sangatlah 

Rancangan robot..., Endrik Azis, FMIPA UI, 2008. 



  

tepat jika kita mempelajari mikrokontroler jenis ini. Anda juga diharapkan mempelajari 

versi lainnya  yang berdasarkan pengalaman penulis  lebih cepat di dalam pengisian 

program yaitu  AT89S8252.karena lebih powerfull meskipun sedikit lebih mahal 

dibandingkan 89S51. Mikrokontroler dengan arsitektur 8052 merupakan salah satu jenis 

IC mikrokontroler yang paling lama dan paling banyak digunakan di dunia. Jenis ini 

dikeluarkan pertama kali oleh Intel dan kemudian menjadi sangat popular. Berbagai seri 

mikrokontroler berjenis 8052 telah diproduksi oleh berbagai peruahaan  dan digunakan di 

dunia sebagai mikrokontroler yang bersifat low cost dan high performance.  

Prosesor yang digunakan sebagai pengendali utama robot adalah mikrokontroler 

seri AT89S52 yang dibuat Atmel Corporation . Alasan penggunaan mikrokontroler ini 

adalah karena harganya yang murah, mudah diperoleh, kemudahan dalam pemrograman, 

dan fitur-fitur menarik yang dimilikinya. Beberapa karakteristik dan fitur yang dimiliki 

mikrokontroler AT89S52 antara lain:  

Spesifikasi penting AT89S52 : 

• Kompatibel dengan keluarga mikrokontroler MCS51 sebelumnya  

• 8 K Bytes  In system Programmable (ISP) flash memori dengan 

kemampuan 1000 kali baca/tulis  

• tegangan kerja 4-5.0V  

• Bekerja dengan rentang 0 – 33MHz ( Dapat beroperasi hingga 

frekuensi clock 33 MHz ) 

• 256x8 bit RAM internal  

• 32 jalur I/0 dapat diprogram  

• 3 buah 16 bit Timer/Counter  

• 8 sumber interrupt  

• saluran full dupleks serial UART  

• watchdog timer  

• dual data pointer  

• Mode pemrograman ISP yang fleksibel (Byte dan Page Mode)  

• Memiliki tiga buah 16 bit timer/counter. Timer 2 dapat diprogram 

sebagai penghasil clock eksternal.  
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• Memiliki enam sumber interrupt (dua buah interrupt hardware 

eksternal, sebuah interrupt serial communication, tiga buah interrupt 

timer).  

 Beberapa pabrikan yang terkenal antara lain Atmel, Philips, dan Siemens. Pada Intel, 

seri-seri mikrokontroler berjenis 8052 tergabung dalam satu keluarga mikrokontroler 

yaitu keluarga MCS-51.  AT89S52 merupakan single chip computer yang memiliki 

kemampuan untuk diprogram dan digunakan untuk tugas-tugas yang bertujuan 

mengkontrol. AT89S52 merupakan IC yang digunakan untuk mengolah data (kontrol) 

pada sistem minimum. AT89S52 memiliki 4 buah port parallel. P0, P1, P2, P3 semuanya 

bisa sebagai port I/O. P0 membutuhkan pull up eksternal selama proses verafikasi 

program. Seri mikrokontroler berarsitektur 8052, baik dari keluarga Intel MCS-51 

maupun dari buatan yang lain. 8052 memiliki beragam tipe dan fasilitas, namun 

kesemuanya memiliki karakteristik yang sama, dan juga set instruksi yang relatif tidak 

berbeda dan dapat dilihat pada gambar 2.15.  

 

Gambar 6. Pin – pin AT89S52 
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Gambar 7. Diagram Blok MCS-51 
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Gambar 8. Rangkaian minimum sistem Robot penyimpan sampah 
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BAB 3 

PERANCANGAN ROBOT PENYIMPAN SAMPAH  

DAN CARA KERJA SISTEM 

 

3.1  Rancangan Sistem Secara Umum 

Pada bab ini akan dibahas mengenai perancangan sistem beserta cara kerja dari 

masing-masing hardware serta software yang digunakan penulis dalam penyusunan alat 

“Robot Penyimpan Sampah Berbasiskan Mikrokontroller 89S52”. 

Sistem yang dirancang bertujuan untuk menggerakkan robot sesuai dengan 

fungsinya, dengan cara memberikan roda untuk  berjalan dan memberikan lengan  yang 

berfungsi untuk menaruh sampah kedalam kotak sampah sehingga lengan robot dapat 

mencapai posisi akhir yang diinginkan. 

 

3.2 Pembuatan Mekanik 

 Dalam pembuatan robot pengangkut sampah ini saya menggunakan Bahan 

acrylic. Dikarnakan dalam pembuatanya, bahan tersebut sangat mudah digunakan karena 

tidak keras dalam pemotongan acrylic tersebut. Badan Robot ini memiliki panjang 34 cm 

dan lebarnya 15.5 cm. dan  juga robot  ini  memiliki  lengan yang  panjangnya  26 cm dan 

lebarnya  15.5 cm, dan untuk berjalan robot menggunakan roda. Dalam pembuatan 

kerangka robot tersebut terbagi menjadi 3 yaitu lengan robot , badan robot  
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Gambar  . Sketsa Robot 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 9. Bentuk fisik gambar robot 

 

A. pembuatan lengan pada robot 

Pada robot penyimpan sampah ini mempunyai tiga buah roda, yang letaknya berada 

disebelah kanan, kiri dan belakang . pada roda kanan dan kiri menggunakan motor DC 

yang berfungsi untuk menjalankan robot dalam melakukan aktivitas sedangkan roda 

belakang tidak menggunakan motor karena roda belakang mempunyai fungsi bebas yaitu 

bebas bergerak ke segala arah.  sebagai roda bebas yaitu dalam pergerakannya tidak 

menggunakan motor DC  dalam pembuatanya setiap roda tersebut menggunakan motor 
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DC dikarnakan  dan juga mempunyai sebuah lengan yang berfungsi untuk menaruh 

sampah yang letaknya berada pada bagian belakang robot tersebut.  

 

Gambar 10. Bentuk Badan robot 

Dalam pembuatan robot ini setiap sambungan digunakan as yang terbuat dari 

arcrelik dimaksudkan untuk memperkuat kerangka robot tersebut, yang di ikat dengan 

menggunakan sekrup yang berukuran 3mm 

 

 

 

Gambar 11. Bentuk Lengan robot 
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3.3 Sensor Ultrasonik 

 Sensor ultrasonic sendiri menggunakan sensor ultrasonic dalam pembuatan 

rangkaian. Dalam pemakaian sensor ultrasonic dibutuhkan dua sensor yang bekerja 

sebagai recivier dan transmiter, yaitu gelombang yang memancar akan mendeteksi obyek 

kemudian gelombang pantulannya akan diterima oleh sensor yang bertugas sebagai 

penerima data. Sensor ultrasonic memberikan hasil data pengeluran berupada pulsa high 

ketika memancarkan gelombang ultrasonic pada obyek yang dideteksi. Ketika gelombang 

sudah terdeteksi maka kondisi pulsa ultrasonic kembali low 

 

Gambar 12 bentuk fisik sensor ultrasonic 

  

 Sensor ultrasonic tidak lagi memerlukan rangkaian karena sensor ultrasonik  

sudah langsung terhubung pada rangkaian. sensor ultrasonic memiliki 3 pin utama yang 

digunakan sebagai power supply (5 Vdc), ground, dan signal (terhubung pada pin 

Mikrokontroller). Teggangan supply pada sensor ultrasonik bertujuan untuk memberikan 

tegangan masukan guna mengoperasikan kerja ultrasonic. Sedangkan signal berfungsi 

untuk sebagai transfer data input dan ouput kemikro yang berguna sebagai pengukuran 

jarak dan juga pengendalian lengan pada robot.  

 Sebelum kita memakai sensor ultrasonik sebagai pengukur jarak pada robot 

penyimpan sampah maka kita perlu mengambil data guna menentukan nilai jarak yang 

diinginkan. Dalam pengambilan data pada sensor ultrasonik yaitu menghubungkan sensor 

ultrasonic pada mikro yang terhubung pada komputer dengan monitor sebagai penampil 

nilai jarak dengan menggunakan hyperTerminal. 
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3.3.1  Pemrograman pada sensor Ultrasonic 

 sensor ultrasonik memancarkan gelombang ultrasonik 40 KHz selama 200 µS 

kemudian menunggu pantulannya. Gelombang ultrasonic ini merambat melalui udara 

kurang lebih 344 meter/detik, lalu mengenai obyek kemudian memantul kembali 

kemodul ultrasonik sebagai penerima. sensor ultrasonik akan memancarkan pulsa high 

pada pin I/O setelah memancarkan gelombang ultrasonik. Dan setelah gelombang 

pantulan terdeteksi maka pin I/O akan kembali low. Lebar pulsa high sesuai dengan 

waktu tempuh gelombang ultrasonic 2X jarak obyek. Perhatikan flowchart pengambilan 

data PING ultrasonik 

3.3.2  Diagram alir Sensor Ultrasonik  

 

 Gambar 13. diagram alir sensor ultrasonik 
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Penjelasan  

1. Proses yang pertama dilakukan adalah: deklarasi variabel jarak, deklarasi sensor 

ultrasonik dengan nama sub Gets  

konfigurasi terhadap Timer0  

- Waktu adalah variabel bertipe word, berisi waktu tempuh untuk 2 kali jarak yang diukur 

(dalam satuan siklus mesin). 

- Jarak adalah variabel bertipe single, digunakan untuk data waktu pantul dalam ms dan 

data jarak yang diukur dalam satuan cm. 

- Karakter adalah variabel bertipe string dengan panjang 6 karakter, digunakan untuk data 

waktu tempuh dan jarak yang diukur dalam format string. 

- Kecepatan adalah konstanta, berisi kecepatan suara di udara yaitu 34.4 cm/ms. 

- Satuanwaktu adalah konstanta, berisi waktu satu siklus mesin yaitu 1.085 •s untuk 

kristal 11.0592 MHz. 

- sensor ultrasonik menggunakan port :P3.2 

- Timer/Counter0 diatur pada fungsi timer, mode 1, gate internal. 

2. Setelah itu program memberi logika high pada p3.2 

3. setelah itu memberi counter 0 = 0 yang berguna akan timer berisi 0,setelah itu  di beri 

nilai nol. dan tunggu selama 30 us  yang brfungsi untuk memicu sensor ultrasonik 

menghitung jarak yang di deteksi. 

4. Program memberi P3.2 logika high lalu menunggu sampai low maka menjalankan 

timer  dan tunggu lagi sampai p3.2 mendapat logika high maka akan menghentikan timer. 

menyatakan lama waktu \ tempuh suara untuk 2x jarak ukur dalam satuan siklus mesin 

mikrokontroler. 

6. Setelah  timer o berhenti maka isi dari timer 0 dipindahkan ke jarak. 

7. Melakukan perhitungan waktu pantul berdasarkan data dalam variabel Waktu tersebut 

sebagai berikut: 

Jarak = Jarak x 12000 

Jarak = Jarak / 110592 

10. Setelah itu program memulai pengukuran baru. 
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3.4 Sensor Suara  

 Sensor yang digunakan adalah mic kondensor. Mic kondensor digunakan untuk 

menangkap sinyal suara yang kemudian diubah menjadi sinyal listrik. Suara yang diubah 

menjadi sinyal listrik memiliki arus dan tegangan yang kecil sehingga tidak dapat 

digunakan sebagai input maka diberi pengkondisi signal dimana terdiri dari amplifier, 

peak detector dan comparator. Penguatan inverting 20 yang diberikan sebesar 220 kali 

dengan menggunakan rangkaian Op-amp. Karena op-amp hanya menggunakan power 

supply tunggal positif maka sinyal yang berasal dari mic diperkuat pada tegangan 

referensi 2,5 Volt sehingga tegangan output turun naik pada kisaran 2,5 Volt. Tegangan 

referensi ini diperoleh dengan cara memberikan tegangan sebesar 2,5 Volt pada input 

non-inverting amplifier melalui rangkaian pembagi tegangan. Kemudian setelah 

mengalami penguatan, sinyal DC pada sinyal output dihilangkan dengan cara 

melewatkan sinyal tesebut pada kapasitor 100 nF. Setelah penguatan pertama mic 

condenser kembali diperkuat dengan menggunakan op-amp sebesar 500 kali dan di 

searahkan setengah gelombang dengan menambahkan diode IN4148. Dengan 

menambahkan resistor dan capasitor yang dipasang secara pararel maka timing constant 

dapat diatur. Resistor yang digunakan sebesar 100k dan capasitor yang digunakan sebesar 

1uF. Dengan menggunakan resistor dan capasitor tersebut maka di dapat timing constant 

selama 100 ms. Setelah itu signal suara dibandingkan dengan menggunakan op-amp 

sebagai comparator. Sinyal suara yang masuk ke kaki noninverting dibandingkan dengan 

pembagi tegangan yang masuk ke kaki inverting.  Hasil pembandingan dikuatkan dengan 

memberikan resistor sebesar 10k sebagai pull-up.  
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Gambar 14. Skematik Sensor Suara 

 
Rangkaian sensor ini bekerja membandingkan lama waktu gelombang suara yang 

diterima oleh  mic kanan dan mic kiri maka akan di dapat posisi sumber suara. 

Penghitungan lama waktu menggunakan microkontroler dengan memanfaatkan fungsi 

timer 0. Penghitungan timer dimulai apabila salah satu sensor mendeteksi adanya sumber 

suara terlebih dahulu dan penghitungan timer akan berhenti apabila sensor yang kedua 

mendeteksi adanya sumber suara. 

 

 

Gambar 15. Ilustrasi Pembacaan sensor suara 
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Gambar 2.2 menunjukkan bahwa sumber suara berada di sebelah kiri , jika suara berada 

pada sebelah kanan maka lama sumber suara diterima mic kanan dan mic kiri akan 

berbeda maka robot trsebut akan brgerak ke kiri. 

 

3.4.1 Diagram alir Sensor Suara 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 16. diagram alir sensor suara  
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Penjelasan  

1. pertama-tama memberikan Sensor kanan dan kiri diberi logika high.  

dengan cara sensor kanan (p1.5) = 1 

         sensor kiri (p1.6 ) = 1 

2. jika p1.5 = 0 maka akan menjalankan timer 0 dan tunggu sampai p1.6 = 0 maka timer 0 

akan berhenti  

3 pada saat timer 0 berhenti maka ( Z = counter 0) maksudnya nilai dari selang waktu 

antara sensor kanan dan sensor kiri maka nilainya pindah ke Z  

4. jika Z < 150 maka sensor kanan dan sensor kiri sama, robot akan akan bergerak maju 

ke depan dan kebalikannya apabila nilai Z > 150 maka sensor kanan akan aktif dan robot 

bergerk ke kanan. dan begitu juga sebaliknya apabila robot bergerak ke kiri. 

 

3.5 Perancangan Software 

Perancangan sistem ini tidak hanya memiliki hardware saja tetapi sistem pengendalian 

ini juga memanfaatkan software. Software yang digunakan yaitu BASCOM-8051 dengan 

menggunakan mikrokontroler AT89S52. 

 Tujuan dari program pengendalian robot ini adalah membuat sebuah gerakan pada  

robot yaitu dengan mengetahui sumber suara itu berasal kemudian mendekati suara 

tersebut setelah itu melakukan proses deteksi terhadap kemungkinan adanya halangan di 

daerah yang di lintasi, robot melakukan gerakan tertentu yaitu berhenti yang  dan setelah 

itu menurunkan lengan. Gambar 14 menunjukkan diagram alir proses yang dilakukan 

oleh program Robot penyimpan sampah.  
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3.5.1 Program Sensor Ultrasonik 

Sub Gets 

      Counter0 = 0 

      Reset Sig 

      $asm 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 
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      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      $end Asm 

      Set Sig 

      Bitwait Sig , Reset 

      Start Timer0 

      Bitwait Sig , Set 

      Stop Timer0 

      Jarak = Counter0 

      Jarak = Jarak * 12000 

      Jarak = Jarak / 110592 

End Sub 

 

3.5.2 Program Sensor Suara  

Do 

Lampu = 1 

   If P1.5 = 0 Then 

     Start Timer0 

     Bitwait P1.6 , Reset 

     Stop Timer0 

     Z = Counter0 

     If Z < 150 Then 

       Call Maju 

       Wait 1 
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       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     Else 

       Call Kanan 

       Wait 1 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     End If 

     Counter0 = 0 

     Waitms 250 

     Waitms 250 

   Elseif P1.6 = 0 Then 

     Start Timer0 

     Bitwait P1.5 , Reset 

     Stop Timer0 

     Z = Counter0 

     If Z < 150 Then 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 
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     Else 

       Call Kiri 

       Wait 1 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     End If 

     Counter0 = 0 

     Waitms 250 

     Waitms 250 

   End If 

Loop 
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Diagram Alir keseluruhan  Program  

       

 

  

Gambar 17. diagram alir robot penyimpan sampah 
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Gambar 18. Bentuk Fisik Robot 
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BAB 4 

 ANALISA DATA DAN ALAT 

 

 

4.1 Metode Pengujian  

 

 Berdasarkan spesifikasi sistem yang telah dijelaskan sebelumnya, selanjutnya 

dilakukan pengujian terhadap sistem Robot Penyimpan Sampah menggunakan beberapa 

metode pengujian. Tujuan pengujian ini untuk membuktikan apakah sistem yang 

diimplementasikan telah memenuhi spesifikasi yang telah direncanakan sebelumnya. 

Hasil pengujian akan dimanfaatkan untuk menyempurnakan kinerja sistem dan sekaligus 

digunakan dalam pengembangan lebih lanjut.  

 Metode pengujian dipilih berdasarkan fungsi operasional dan beberapa parameter 

yang ingin diketahui dari sistem tersebut. Data yang diperoleh dari metode pengujian 

yang dipilih tersebut dapat memberikan informasi yang cukup untuk keperluan 

penyempurnaan sistem.  

 Dalam penelitian ini dipilih dua macam metode pengujian, yaitu pengujian 

fungsional dan pengujian kinerja sistem. Di bawah ini penjelasan kedua metode 

pengujian tersebut :  

1. Pengujian Fungsional  

Pengujian ini digunakan untuk membuktikan apakah sistem yang 

diimplementasikan dapat memenuhi persyaratan fungsi operasional seperti yang 

direncanakan.  

2. Pengujian Kinerja Sistem secara kseluruhan Pengujian ini dimaksudkan untuk 

memperoleh beberapa parameter yang dapat menunjukkan kemampuan dan 

kehandalan sistem dalam menjalankan fungsi operasionalnya.  
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4.2 Pengujian Fungsional  

 Sebagaimana dijelaskan sebelumnya, pengujian fungsional bertujuan untuk 

memeriksa fungsi operasional sistem yang diimplementasikan apakah telah sesuai dengan 

spesifikasi yang direncanakan dan sistem menjalankan fungsinya sesuai dengan tujuan 

pengembangannya.  

 Ada dua macam metode pengujian fungsional yang dilakukan. Metode pertama 

adalah pengujian fungsional bagian demi bagian sedangkan yang kedua adalah pengujian 

sistem secara keseluruhan.  

 

4.2.1 Pengujian Sensor Ultrasonik  

 Dalam pengujian sistem sensor ultrasonik dilakukan beberapa pengujian. 

Pengujian yang pertama dilakukan adalah menguji daerah kerja sensor ultrasonik yang 

digunakan. Tujuan dari pengujian ini adalah untuk mengetahui apakah sensor yang 

digunakan dapat berfungsi dengan baik pada daerah kerja yang digunakan yaitu sekitar 

40 KHz. Pengujian dilakukan dengan cara memberi gelombang kotak pada sensor 

pengirim serta mengamati isyarat yang diterima sensor penerima. Dan melakukan 

pengjian dengan cara memberikan indikator seperti ( Led ) pada sensor ultrasonik , dan 

apabila sensor ultrasonik itu mendteksi benda maka Led akan menyala. Maka didapat 

hasil pengujian sensor ultrasonik adalah:  

 

Tabel 2. Tabel Pengujian Sensor Ultrasonik  

Jarak sensor terhadap benda  Output Berupa LED  

10 cm Hidup 

20 cm Hidup 

30 cm Hidup 

40 cm Mati 

50 cm Mati 
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60 cm Mati 

70 cm Mati 

80 cm Mati 

90 cm Mati 

 

Dari tabel di atas terlihat bahwa sensor ultrasonic di seting untuk dapat mendeteksi obyek 

dengan jarak maksimal 30 cm sedangkan pada kenyataannya sensor ultrasonic ini dapat 

mendeteksi jarak sampai 3 meter  

 

4.2.2 Pengujian Sensor Suara  

 Dalam pengujian sistem sensor suara untuk mengetahui apakah sensor yang 

digunakan dapat berfungsi dengan baik pada daerah kerja yang digunakan yang sensor 

tersebut dapat mendeteksi suara hingga 180°. Dan dalam pengujian ini sensor suara 

tersebut dapat di lihat pada gambar 13. Ilustrasi Pembacaan sensor suara di mulai . 

Pengujian dilakukan dengan cara memberikan sumber suara pada sudut dan jarak tertentu 

dari sensor. Maka didapat hasil pengujian sensor suara adalah: 

 

Tabel 3. Tabel Pengujian Sensor Suara         

Pengujian sensor suara pada jarak 1 Meter 

Sensor Suara  Arah gerakan Robot 

0 Bergerak ke Kiri 

30 Bergerak ke Kiri 

60 Bergerak ke depan 

90 Bergerak depan 

120 Bergerak ke depan  
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150 Bergerak ke kanan 

180 Bergerak ke kanan 

 

 

           Tabel 4. Tabel Pengujian Sensor Suara 

Pengujian sensor suara pada jarak 2 Meter 

Sensor Suara  Arah gerakan Robot 

0 Bergerak ke Kiri 

30 Bergerak ke Kiri 

60 Bergerak ke depan 

90 Bergerak depan 

120 Bergerak ke kanan  

150 Bergerak ke kanan 

180 Bergerak ke kanan 
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4.3 Pengujian Secara Keseluruhan  

 Pengujian kinerja sistem mempunyai tujuan untuk memperoleh beberapa 

parameter yang dapat menunjukkan kemampuan dan kehandalan sistem dalam 

menjalankan fungsi operasionalnya. 

 

 

Gambar 19. Ilustrasi Arah gerak robot ketika diberi  suara 

  

Pengujian Robot bergerak Maju  

Robot berada dalam posisi stand By dan ketika saya memberikan sumber suara 

pada arah selatan maka robot bergerak maju menghampiri sumber suara tersebut dan 

ketika robot tersebut mendapat halangan  pada jarak 30 cm maka robot ini akan berhenti 

dan menurunkan lengan  kemudian setelah itu menaikkan lengan kembali  maka robot 

bergerak  

 

Pengujian Robot bergerak kanan  

Robot berada dalam posisi stand By dan ketika saya memberikan sumber suara 

pada arah barat maka robot bergerak ke kanan kemudian dilanjutkan dengan bergerak 

maju menghampiri sumber suara tersebut dan ketika robot tersebut mendapat halangan  
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pada jarak 30 cm maka robot ini akan berhenti dan menurunkan lengan  kemudian setelah 

itu menaikkan lengan kembali  maka robot bergerak  

 

Pengujian Robot bergerak kiri  

Robot berada dalam posisi stand By dan ketika saya memberikan sumber suara 

pada arah barat maka robot bergerak ke kiri kemudian dilanjutkan dengan bergerak maju 

menghampiri sumber suara tersebut dan ketika robot tersebut mendapat halangan  pada 

jarak 30 cm maka robot ini akan berhenti dan menurunkan lengan  kemudian setelah itu 

menaikkan lengan kembali  maka robot bergerak  

 

Pengujian sistem secara keseluruhan dimaksudkan agar Robot bekerja secara maksimal 

untuk mencapai posisi tujuan. Jika dalam pemrograman dengan menggunakan bahasa 

Bascom yang digunakan sudah tepat maka Robot Penyimpan  Sampah akan mampu 

mendeteksi di mana suara itu berasal dan mencapai posisi target tanpa mengalami 

halangan. Namun jika proses tersebut berjalan dengan kurang baik. Jadi dengan kata lain 

waktu tempuh robot dalam mencapai posisi akhir dapat digunakan untuk mengetahui 

kinerja dari robot tersebut  
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BAB 5 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1. Kesimpulan 

 Setelah menyelesaikan perancangan sistem serta pengujian terhadap sistem Robot 

Penyimpan Sampah tersebut, maka penulis dapat mengambil suatu kesimpulan bahwa : 

• Lengan Robot Penyimpan Sampah dikendalikan dengan menggunakan 

Mikrokontroler AT89S52. Pemakaian driver motor, serta level tegangan motor 

yang tepat akan meningkatkan kinerja robot.  

• Sensor suara hanya mampu mendeteksi sumber suara pada sudut maksimum 180º, 

dan jika sumber suara berada pada sudut 220º maka pembacaan sensor suara 

tersebut menjadi tidak akurat. 

• Sensor Ultrasonik dapat mendeteksi adanya benda dari jarak 3 cm  Sampai 3 

meter. 
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5.2. Saran 

Saran saya dalam pembuatan Robotik melibatkan berbagai bidang ilmu yang cukup 

banyak. Dengan keterbatasan waktu yang penulis miliki tidak mungkin melakukan 

pengembangan sistem Robot Penyimpan Sampah secara maksimal. Masih banyak sekali 

peluang penelitian yang dapat dilakukan pada sistem Robot Penyimpan Sampah maupun 

dalam hal penggunaan sensor ultrasonik sebagai detektor halangan dan sensor suara 

sebagai pencari sumber suara. Berdasarkan sedikit pengalaman dalam tugas akhir ini 

maupun dalam analisa hasil pengujian, penulis mencoba memberikan beberapa saran 

sebagai berikut :  

 

• Dalam pembuatan robot ini sensor suara dalam mendeteksi adanya sumber 

suara masih belum akurat. Untuk itu harus dikembangkan lagi dengan cara 

memilih mic yang sensitif agar dapat mendeteksi adanya suara menjadi lebih 

akurat. 
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LAMPIRAN - LAMPIRAN 
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Lampiran 1. Skematik DT-SENSE ULTRASONIC AND INFRARED RANGER 
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Lampiran 2. Hubungan DT-Sense and infrared ranger 
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Lampiran 3. Skematik Rancangan Robot Penyimpan Sampah 
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Lampiran 4. Rangkaian L293D 
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Lampiran 5 
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Lampiran 6 
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Lampiran 7 
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Lampiran 8 
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Lampiran 9 
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Lampiran 10 

 

 

 

Lampiran 11 
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Program Robot Penyimpan Sampah  

$regfile = "reg51.dat" 

$crystal = 11059200 

 

Motor1a Alias P0.0 

Motor1b Alias P0.1 

Motor2a Alias P0.2 

Motor2b Alias P0.3 

Motor3a Alias P0.4 

Motor3b Alias P0.5 

Motor4a Alias P0.6 

Motor4b Alias P0.7 

 

Sig Alias P3.2 

Limit Alias P3.3 

Limitf Alias P3.1 

Lampu Alias P3.6 

 

Sig = 1 

Limit = 1 

Limitf = 1 

Lampu = 1 

P3.0 = 0 

P1.5 = 1 

P1.6 = 1 
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Declare Sub Gets 

Declare Sub Maju 

Declare Sub Kanan 

Declare Sub Kiri 

Declare Sub Naik 

Declare Sub Turun 

 

Dim X As Byte 

Dim Y As Byte 

Dim Z As Word 

Dim Jarak As Long 

Config Timer0 = Timer , Gate = Internal , Mode = 1 

Waitms 200 

Motor1a = 0 

Motor1b = 0 

Motor2a = 0 

Motor2b = 0 

Motor3a = 0 

Motor3b = 0 

Motor4a = 0 

Motor4b = 0 

 

 

Wait 2 

If Limit = 1 Then 

  Call Naik 

End If 
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Wait 1 

” 
===============================================================” 

Do 

Lampu = 1 

   If P1.5 = 0 Then 

     Start Timer0 

     Bitwait P1.6 , Reset 

     Stop Timer0 

     Z = Counter0 

     If Z < 150 Then 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     Else 

       Call Kanan 

       Wait 1 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     End If 

     Counter0 = 0 
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     Waitms 250 

     Waitms 250 

   Elseif P1.6 = 0 Then 

     Start Timer0 

     Bitwait P1.5 , Reset 

     Stop Timer0 

     Z = Counter0 

     If Z < 150 Then 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

     Else 

       Call Kiri 

       Wait 1 

       Call Maju 

       Wait 1 

       Call Turun 

       Wait 1 

       Call Naik 

       Wait 1 

       End If 

      Counter0 = 0 

      Waitms 250 

      Waitms 250 
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      End If 

Loop 

End 

“ 
===============================================================” 

Sub Maju 

 Call Gets 

 Motor1a = 1 

 Motor2a = 1 

 While Jarak > 300 

   Call Gets 

 Wend 

    Lampu = 0 

    Motor1a = 0 

    Motor2a = 0 

 Wait 1 

End Sub 

“ 
===============================================================” 

Sub Kanan 

   Motor1a = 1 

 Motor2a = 0 

   Wait 1 

   Motor1a = 0 

   Motor2a = 0 

End Sub 

“ 
===============================================================” 
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Sub Kiri 

   Motor1a = 0 

   Motor2a = 1 

   Wait 1 

   Motor1a = 0 

   Motor2a = 0 

End Sub 

“ 
===============================================================” 

Sub Turun 

 While Limit = 0 

   Motor3a = 1 

   Waitms 12 

   Motor3a = 0 

   Waitms 8 

Wend 

 Motor4b = 1 

 Waitms 100 

 Motor4b = 0 

 For X = 1 To 8 

   Motor3a = 1 

   Waitms 10 

   Motor3a = 0 

   Waitms 5 

Next X 

Motor4b = 1 

Waitms 50 

Motor4b = 0 
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End Sub 

“ 
===============================================================” 

Sub Naik 

 Motor3b = 1 

 Waitms 150 

For Y = 1 To 50 

For X = 1 To 15 

    Motor3b = 1 

    Waitms 1 

     Motor3b = 0 

     Waitms 1 

Next X 

If Limitf = 1 Then 

Motor4b = 1 

Else 

Motor4b = 0 

End If 

Next Y 

Motor3b = 1 

Waitms 190 

Motor3b = 0 

For X = 1 To 200 

     Motor3b = 1 

     Waitms 1 

     Motor3b = 0 

     Waitms 2 

Next X 
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For X = 1 To 200 

    Motor3b = 1 

    Waitms 1 

    Motor3b = 0 

    Waitms 2 

 

 

Next X 

While Limitf = 0 

Motor4a = 1 

Waitms 2 

Motor4a = 0 

    Motor3b = 1 

    Waitms 2 

    Motor3b = 0 

    Waitms 2 

Wend 

For X = 1 To 200 

If Limitf = 0 Then 

  Motor4a = 1 

  Waitms 3 

  Motor4a = 0 

  Motor3b = 1 

  Waitms 2 

  Motor3b = 0 

  Waitms 2 

Else 
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  Motor3b = 1 

  Waitms 2 

  Motor3b = 0 

  Waitms 5 

End If 

Next X 

While Limit = 1 

Motor3b = 1 

Waitms 10 

Motor3b = 0 

Waitms 5 

If Limitf = 0 Then 

Motor4a = 1 

End If 

Wend 

Waitms 200 

While Limitf = 0 

Motor4a = 1 

Waitms 10 

Wend 

Motor4a = 0 

Motor3b = 1 

Waitms 10 

Motor3b = 0 

Waitms 100 

While Limitf = 0 

Motor4a = 1 
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Waitms 5 

Motor4a = 0 

Waitms 5 

Wend 

Waitms 250 

Waitms 250 

For X = 1 To 10 

Motor3b = 1 

Waitms 8 

Motor3b = 0 

Waitms 5 

Next X 

Motor4a = 1 

Waitms 150 

Motor4a = 0 

 

For X = 1 To 10 

Motor4a = 1 

Waitms 1 

Motor4a = 0 

Waitms 5 

Next X 

Motor3b = 1 

Waitms 50 

Motor3b = 0 

Waitms 250 

Waitms 250 
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While Limitf = 0 

Motor4b = 1 

Waitms 5 

Motor4b = 0 

Waitms 5 

Wend 

End Sub 

“ 
===============================================================” 

Sub Gets 

      Counter0 = 0 

      Reset Sig 

      $asm 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 
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      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      nop 

      $end Asm 

      Set Sig 

      Bitwait Sig , Reset 

      Start Timer0 

      Bitwait Sig , Set 

      Stop Timer0 

      Jarak = Counter0 

      Jarak = Jarak * 12000 

      Jarak = Jarak / 110592 

End Sub 
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