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ABSTRAK

APLIKASI MOTOR SERVO 

PADA PROTOTYPE ROBOT BERLENGAN OTOMATIS

BERBASIS MIKROKONTROLLER ATMEGA 16

RICKY RAHMAN AJI
Laporan akhir ini berjudul aplikasi Motor Servo pada Prototype Robot Berlengan Otomatis Berbasis Mikrokontroller ATMega 16. Robot Berlengan ini dirancang menggunakan aplikasi Motor Servo untuk menggerakkan lengan naik dan turun untuk mengangkut tong sampah pada tiap kelas, robot ini bekerja dengan pengaturan jam pada RTC, dimana jam robot berjalan diatur pada pukul 07.30 WIB dan pukul 13.00 WIB. Saat berjalan robot ini menggunakan sistem Line Follower dimana sensor garis yaitu photodiode dan infrared digunakan untuk membaca jalur dan Led digunakan sebagai indikator sensornya, pada jalur diberi simpangan dimana pada setiap simpang robot diprogram untuk belok dan mengambil tong sampah, pada saat pengambilan tong sampah lengan robot akan turun dan robot akan sedikit maju agar ujung dari lengan bisa masuk ke sela-sela di bawah tong sampah dan tong sampah bisa diangkat naik ke atas, saat isi tong sudah terbuang maka lengan akan turun menaruh kembali tong sampah dan robot akan sedikit mundur untuk melepaskan tong sampah, lalu lengan akan kembali naik dan robot akan berbalik untuk menuju ke tong sampah berikutnya. Saat lengan robot naik mengangkat tong sampah tegangan yang diperlukan motor servo lebih besar dibandingkan saat lengan robot turun, ini dikarenakan saat lengan robot naik kerja motor berlawanan dengan gravitasi bumi berbanding terbalik dengan saat lengan robot turun kerja motor mengikuti gravitasi bumi sehingga tegangan yang diperlukan lebih kecil. Kerja dari robot mengangkut sampah akan terjadi sebanyak 4 kali dimana simpangan dibuat sebanyak 4 simpang sebelum robot kembali dan berhenti digaris awal.

Kata Kunci : Mikrokontroler ATMEGA 16, Motor Servo, Line Follower
ABSTRACT
SERVO MOTOR APPLICATIONS

ON THE AUTOMATIC ARMED ROBOT PROTOTYPE

BASED ON MICROCONTROLLER ATMEGA 16

RICKY RAHMAN AJI
The final report entitled servo motor applications on the automatic armed robot prototype based on microcontroller ATMega 16. Armed robot is designed using Servo Motor application to move the arm up and down to pick up the trash cans in every each of classroom , the robot is working with the RTC clock settings, is the time to walking robot is set at 07.30 pm and 13.00 pm.  The robot walks Line Follower using a system where the sensor photodiode and infrared lines are using to read the lines and LED used as an indicator of the sensor, on the track at any given intersection junction where the robot is programmed to turn and pick up the trash cans, trash cans at the making of robot arm will go down and the robot will be slightly forward so that the tip of the arm can go to the sidelines at the bottom of the trash bin and garbage can be lifted up after the contents of the trash cans was wasted then the arm will drop the garbage an the robot will be a little backwards to release trash cans, and then the arm will go up and the robot will turn around to go to the next trash bin.  When the robotic arm ride lift trash cans required voltage servo motors greater then when the robot arm down, because when the robotic arm ride motor work opposite to Earth’s gravity is inversely related to the robotic arm while working down the motor follow the Earth’s gravity so that the required smaller voltage.  Robots will pick up the garbage in 4 times where the deviation was made by 4 the intersection before the robot back and stop at the initial line/point. 

Keywords
: Microcontroller ATMega 16, Servo Motor, and Line Follower.
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