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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
Teknologi membuat segala sesuatu yang kita lakukan menjadi lebih mudah. Manusia selalu berusaha menciptakan alat sebagai piranti mempermudah kegiatan manusia bahkan menggantikan peran manusia dalam suatu fungsi tertentu. Teknologi memegang peran penting di era modernisasi seperti pada saat ini, dimana teknologi telah menjadi bagian yang tidak dapat dipisahkan dalam kehidupan sehari-hari. Perkembangan teknologi saat ini telah merambah ke segala aspek kehidupan sehingga saat ini seolah kita dimanjakan oleh adanya alat-alat yang dapat memberikan manfaat lebih dalam pekerjaan sehari-hari. 
Sampah merupakan material sisa yang tidak diinginkan setelah berakhirnya suatu proses. Sampah yang merupakan sisa aktivitas manusia setiap hari sering kali menjadi penyebab kotornya lingkungan. Menurut Dwiyatmo (2007:25), bersih atau kotornya lingkungan sangat dipengaruhi oleh manusia yang berada di lingkungan itu, Manusia sebagai makhluk berakal mendapatkan tugas dari Tuhan untuk memelihara lingkungan ini. Bukan berarti dengan manusia yang memiliki akal bertugas memelihara lingkungan, lingkungan menjadi bersih dan aman. Dengan semakin banyaknya sampah yang menumpuk penulis berinisiatif agar mempermudah kita dalam mengangkut sampah, untuk itu penyusun membuat prototype robot berlengan otomatis berbasis mikirokontroller atmega 16. Dimana lengan tersebut ini akan mengangkut sampah dari kelas ke kelas dengan bantuan  line/garis yang sudah diatur sehingga dapat mengangkut sampah disetiap kelas dengan sendirinya tanpa bantuan manusia lagi. Diharapkan dengan adanya pengaplikasian dari robot berlengan ini maka dapat memberikan kenyaman pada saat proses belajar mengajar di ruang kelas. Secara otomatis robot berlengan tersebut akan membuat peran manusia digantikan oleh suatu alat atau mesin, karena pada dasarnya robot berlengan ini akan mengangkut sampah secara otomatis. Pada robot ini juga menggunakan sensor garis dalam hal ini sensor yang digunakan adalah sensor proximity biasanya sensor ini digunakan untuk Robot Line Follower yang  terdiri dari LED dan photodioda. 

Berdasarkan dari pertimbangan diatas maka penulis membuat tugas akhir dengan judul : “Aplikasi Motor Servo pada Prototype Robot Berlengan Otomatis berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16 “
1.2 Perumusan Masalah

Perumusan masalah pada Laporan Akhir ini adalah Aplikasi Motor Servo pada Prototype Robot Berlengan Otomatis berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16 ini penulis gunakan untuk mempermudah dalam mengangkut sampah dari kelas ke kelas di Gedung Elektro Teknik Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya.
1.3
Pembatasan Masalah


Berdasarkan latar belakang diatas, maka pembatasan masalah adalah bagaimana cara kerja dan karakteristik Motor Servo pada Prototype Robot Berlengan Otomatis berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16.
1.4
Tujuan dan Manfaaat

1.4.1
Tujuan
· Merancang prototype robot berlengan otomatis dengan line atau garis secara elektronik dan mekanik.
· Mempelajari cara kerja dan karakteristik Motor Servo pada robot berlengan dengan mengikuti line atau garis.
1.4.2
Manfaat

Pembuatan prototype robot berlengan otomatis ini dapat dimanfaatkan untuk :
· Mengangkut sampah di setiap kelas pada lingkungan Politeknik Negeri Sriwijaya.
· Memudahkan pekerjaan manusia dan juga untuk mencegah resiko manusia terkontaminasi penyakit akibat bersentuhan langsung dengan sampah.
1.5
Metodelogi Penulisan


Untuk memperoleh hasil yang diinginkan pada pembuatan Laproan Akhir penulis menggunakan metode penulisan sebagai berikut :
1.5.1
Metode Literatur

Metode dengan cara mencari dan mengumpulkan data melalui sumber bacaan atau literatur yang berhubungan dengan Laporan Akhir yang dibuat.

1.5.2
Metode Wawancara

Metode dimana penulis akan bertanya pada dosen-dosen dan pembimbing serta instruktur-instruktur yang mengerti tentang alat yang dibuat.
1.5.3
Metode Observasi
Metode pengujian di bengkel dan laboratorium mengenai Aplikasi Motor Servo pada Prototype Robot Berlengan Otomatis berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16 yang sedang dibuat, untuk mendapatkan hasil yang maksimal.
1.6
Sistematika Penulisan
Untuk memudahkan sistematika penulisan, penulis membagi dalam beberapa bab pembahasan dengan urutan sebagai berikut:
BAB I PENDAHULUAN
Bab ini menguraikan latar belakang dan alasan pemilihan judul, tujuan penulisan, pembatasan masalah, metodologi dan sistematika penulisan
BAB II TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini berisi teori pendukung peralatan elektronika yang dibuat yaitu tentang Prototype Robot Berlengan Otomatis berbasis Mikrokontroller ATMEGA 16
BAB III PERENCANAAN DAN PERANCANGAN ALAT

Bab ini berisi tujuan perancangan, diagram blok, cara merancang, rangkaian keseluruhan dan prinsip kerja alat.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini berisi tentang hasil-hasil pengukuran, perhitungan serta analisa yang berhubungan dengan alat yang di buat dalam penulisan laporan akhir ini

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini berisi tentang kesimpulan yang diperoleh pada saat pembuatan dan penulisan laporan akhir serta saran-saran dari penulisan yang mungkin berguna untuk pembuatan alat ini.
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