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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ALAT PARUT KELAPA OTOMATIS
BERBASIS MIKROKONTROLER AVR ATMEGA16
(2016: 39 Halaman + Daftar Pustaka + Gambar + Table + Lampiran)

Indah Fransisca

061330700585

JURUSAN TEKNIK KOMPUTER
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAY A

Teknologi memegang peran penting di era modernisasi seperti saat ini, dimana
teknologi sangat membantu manusia dalam kehidupan sehari-hari. Sehingga
manusia termotivasi untuk menciptakan sebuah alat yang serba otomatis agar
mempermudah dan mempercepat dalam menyelesaikan pekerjaan. Saat ini alat
parut kelapa masih di operasikan secara manual sehingga hasil yang didapat sangat
lama dan dapat beresiko melukai pergelangan tangan. Rancang bangun alat parut
kelapa ini hanya memiliki satu sistem. Sistem ini akan melibatkan sensor infrared
(tegangan standby/aktif : 5 V/4,90 V) apabila mendeteksi kelapa, maka dengan
durasi tertentu akan menghidupkan motor ac. Apabila kelapa sudah tidak ada maka
motor ac pun akan nonaktif dengan sendirinya.

Kata Kunci : Alat Parut Kelapa, Sensor Infrared, ATMegal6
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ABSTRACT

THE DEDIGN OF COCONUT TOOLS AUTOMATIC BASED
ON MICROCONTROLLER AVR ATMEGA16
(2016: 39 Pages + Bibliography + Picture + Table + Attachment)

Indah Fransisca

061330700585

JURUSAN TEKNIK KOMPUTER
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAY A

Technology has an important role in the modernize its present, where technology
very helpful man in everyday, so people motivated to create an instrument in
aoutomatically to simplify and accelerate in resolving the current job instrument
grated coconut still in operate manually so the results obtained very long time and
can mak risk injure wrist devise a grated up this plam have only one system. This
system will involve infrared sensors ( Voltage active standby 5V/4,90V) when
detect coconut, then with of a specified duration will make motor ac actived. If
coconut get loss motor ac will off by itself.

Keywords : Instrument Grated Coconut, Infrared Sensors, Atmegal6
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