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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Sering kita mendengar atau bahkan melihat sendiri suatu kontes robot di televisi, internet, koran, majalah, dan media lainnya yang diadakan oleh suatu instansi/civitas akademika di Indonesia atau di negara lain.  Robot-robot cerdas itu secara luwes berlaga dengan memanfaatkan beberapa sensor yang mereka miliki seperti sensor suhu, sensor cahaya dan sensor gerak. 

Dengan semakin majunya perkembangan teknologi elektronika, sebuah robot dapat diciptakan dengan memanfaatkan teknologi mikrokontroler. Mikrokontroler yaitu sebuah komponen elektronika yang dapat bekerja sesuai dengan program yang diisikan ke dalam memorinya seperti layaknya sebuah komputer yang sangat sederhana.

Mikrokontroler, sebagai suatu terobosan teknologi mikroprosesor dan mikrokomputer, hadir memenuhi kebutuhan pasar dan teknologi baru. Sebagai teknologi baru yaitu teknologi semikonduktor dengan kandungan transistor yang lebih banyak namun hanya membutuhkan ruang yang kecil serta dapat diproduksi secara masal sehingga harganya menjadi lebih murah. Sebagai kebutuhan pasar, mikrokontroler hadir untuk memenuhi selera industri dan para konsumen akan kebutuhan dan keinginan alat-alat bantu dan mainan yang lebih baik dan canggih.

Ilustrasi yang mungkin bisa memberikan gambaran yang jelas dalam penggunaan mikrokontroler adalah robot pelacak garis (line follower robot). 

1.2 Permasalahan

Permasalahan ini terdiri dari dua hal yang harus dipecahkan, yaitu masalah pelacakan garis, dan masalah pengendalian motor penggerak. 

1.3 Batasan Masalah

Sistem robot sederhana pelacak garis yang dirancang dan dibuat dalam rangka tugas akhir ini, sensor pelacak garisnya menggunakan empat sensor cahaya. Penggerak motornya menggunakan rangkaian saklar jembatan H atau H-Bridge berupa IC tipe L293D yang menggerakkan dua buah motor DC.

1.4 Tujuan Penulisan

Tujuan tugas akhir berjudul “Robot Pelacak Garis” ini yaitu sebagai berikut.

a. Tujuan umum:

1. Memberikan suatu hasil perancangan dan pengimple-mentasian sistem robotika yang sederhana bagi mahasiswa pada umumnya dan khususnya mahasiswa Sekolah Tinggi Manajemen & Informatika AKAKOM Jogjakarta.

b. Tujuan khusus:

1. Memperkenalkan kegunaan Mikrokontroler AT89C2051 (disamping AT89C51 yang lebih sering digunakan oleh siswa) yang diaplikasikan ke robot pelacak garis.

2. Mengaktualisasi ilmu teori yang diperoleh selama kuliah dan pengembangan-pengembangan berdasar bidang keilmuan lain yang saling terkait.

1.5 Sistematika Penulisan

Naskah berjudul “Robot Pelacak Garis” ini terdiri dari beberapa bab. Adapun sistematika penulisannya adalah sebagai berikut :

BAB I
Merupakan bab yang menjelaskan secara umum mengenai robot pelacak garis. Pada bab ini juga dijelaskan bab per bab melalui sistematika penulisan.

BAB II
Merupakan bab yang menjelaskan mengenai Mikrokontroler AT89C2051 yang digunakan pada rangkaian beserta program dasar MCS51.

BAB III
Merupakan bab yang menjelaskan mengenai perancangan perangkat keras robot pelacak garis, yang secara umum dibagi menjadi 3 bagian yaitu sensor, mikrokontroler AT89C2051 dan H-Bridge Push-Pull L293D.

BAB IV
Merupakan bab yang menjelaskan mengenai perangkat lunak yang digunakan untuk menjalankan Robot Pelacak Garis. Perintah-perintah program dengan bahasa assembler MCS51 dan cara kompilasinya.

BAB V
Merupakan bab penutup yang berisi kesimpulan dari pembuatan robot pelacak garis serta saran-saran dari penulis.
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