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ABSTRAK

APLIKASI SENSOR KOMPAS MAGNETOMETER 3 AXISHMC5883L
PADA PROTOTYPE ROBOT BOAT PENGUMPUL SAMPAH BERBASIS
MIKROKONTROLER

FEBRIYANSYAH

Perkembangan teknologi masa kini telah menyebar luas ke seluruh dunia sesuai
dengan fungsinya masing-masing. Dalam bidang apapun, perkembangan teknologi
selalu memberikan solusi terbaik dalam membantu kegiatan manusia yang sulit
dijangkau manusiaitu sendiri. Begitu pula dalam bidang robotika, kegunaan dalam
pembuatan robot tentunya diharapkan mampu membantu kegiatan atau pekerjaan
manusia yang sulit dijangkau oleh kondisi manusia itu sendiri. Contohnya
Prototype Robot Boat Pengumpul Sampah, Prototype Robot Boat ini dibuat
sedemikian mungkin agar membentuk tubuh Boat atau kapa yang diberikan
jaringan sampah dan kotak untuk menampung sampah yang telah terjaring. Alat
ini menggunakan sensor kompas Magnetometer 3 Axis HMC5883L yang
berfungsi untuk bernavigasi. Sensor kompas ini akan membaca medan magnet
bumi yang akan menunjukkan arah mata angin yang sesuai. Sensor kompas ini
dikoneksikan pada pin SDA(Serial Data) dan SCL(Seial Clock) pada
mikrokontroler untuk komunikas interface (antarmuka) digital dalam penerimaan
data. Data tersebut dikirimkan ke mikrokontroler yang kemudian akan di proses
untuk keluaran output motor servo dan motor DC. Sensor kompas Magnetometer
3 Axis HMC5883L ini menggunakan interface digital 12C (Inter-Integrated
Circuit) dengan pengalamatan register.

Kata Kunci : Sensor Kompas HMC5883L, Mikrokontroler ATMEGA2560, I°C,
interface, Robot Boat



ABSTRACT
3 AXISMAGNETOMETER HMC5883L COMPASS SENSOR
APPLICATIONSIN PROTOTYPE BOAT ROBOT GARBAGE
COLLECTOR BASED - MICROCONTROLLER

FEBRIYANSYAH

Today, the development of technology has spread widely throughout the world in
accordance with their respective functions. For any field, the development of
technology always provide the best solution for helping the human activities that
are difficult to reach the man themself. Smilarly, in the field of robotics, the robot
uses in the manufacture exact expected to help human activities or jobs that are
difficult to reach by the human condition themself. Example the Prototype Boat
Robot Garbage collector, Prototype Boat Robot is designed as possible in order to
form the body Boat or ship that given net to accommodate trash and litter boxes
that have been netted. This tool uses a compass sensor 3 Axis Magnetometer
HMC5883L that serves to navigate. The compass sensor will read the Earth's
magnetic field that will indicate the appropriate direction. The compass sensor
connected to pin SDA (Serial Data) and SCL (Serial Clock) on the microcontroller
to digital interface data reception. The data is sent to the microcontroller which
then will be processed for output servo motors and DC motors. 3 Axis
Magnetometer HMC5883L compass sensor using 12C digital interface (Inter-
Integrated Circuit) with the addressing registersin the data readout.

Keywords : Compass Sensor HMC5883L, Microcontroller ATMega2560, 1°C,
interface, Robot Boat.
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