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ABSTRAK

APLIKASTI SENSOR WARNA TCS3200 DAN ULTRASONIC PING)))
PARALAX PADA ROBOT PENCARI DAN PENGANTAR TARGET
BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEGA 32

(2016: xvi + 57 Halaman + Gambar + Tabel + Lampiran)

TOMY

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Teknologi robot mobil sebagai alat bantu manusia terus berkembang sekarang ini
untuk menjawab tantangan itu. Mulai dari tujuan hiburan, robot mobil cerdas, alat
pengangkut barang, hingga misi luar angkasa telah menggunakan teknologi robot
mobil sebagai alat bantu manusia. Sebagai alat bantu manusia, teknologi robot
saat ini sangat memerlukan adanya pengaplikasian dari beberapa sensor.
Sensor adalah sesuatu yang digunakan untuk mendeteksi adanya perubahan
lingkungan fisik atau kimia. Pada robot ini, yang digunakan adalah sensor warna
TCS3200 dan sensor ultrasonik PING))) Paralax, yang dimana sensor warna
TCS3200 digunakan untuk mencari tempat atau lokasi target serta tempat atau
lokasi yang akan dituju saat proses pengantaran target dan sensor ultrasonic di sini
digunakan untuk menghindari suatu rintangan yang berupa dinding-dinding pada
track. Pada bagian output robot yaitu berupa driver mosfet yang akan mengatur
motor dc yang berfungsi sebagai penggerak roda robot untuk mencari serta
mengantarkan target pada tempat tujuan akhir, serta dibutuhkan pula kontroler
servo dan motor servo yang berfungsi sebagai penggerak gripper pada robot, yaitu

guna mengangkat target dari lokasi satu ke lokasi lainnya.

Kata Kunci: ATMega32, Sensor Warna TCS3200, Sensor Ultrasonik PING)))
Parallax, Robot Mobil, Driver Mosfet.



ABSTRACT

APPLICATION OF TCS3200 COLOR SENSOR AND ULTRASONIC PING )))
PARALAX IN SEEKER DAN SENDER ROBOT BASED ON
MICROCONTROLLER ATMEGA32

(2016: xvi + 57 Pages + Picture + Tabels + Attachments)

TOMY

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMEN
ELCTRO ENGINEERING STUDY PROGRAM
STATE POLYTECNIC OF SRIWIJAYA

Robot car as a technology as a tools to help human keep develop until now to
answer the challenge. Starting from entertainment purpose, intelligent robot car,
conveyance of things, until space mission have used robotic car technology to
help human. As a tool of human, robot technology is currently very requires the
application of multiple sensors. Sensor is something to use to detect changes in
the physical or cemical environment. In this robot, which is used is a color sensor
TCS3200 and ultrasonic sensors PING))) Paralax, which is where the color
sensor TCS3200 used to find a place or location of the target as well as a place or
a location that will be addressed during the process of delivery targets and
ultrasonic sensors used here to avoid an obstacle which form the walls of the
track. At the output of the robot in the form driver mosfet will set the DC motor
as the driving wheel of robot to find and deliver the target at the final destination
and also needed a servo controllers and servo motor as the driving of gripper on

that robot, which is to raise the target from one location to another.

Keyword : ATMega32, TCS3200 Color Sensor, Ultrasonik PING))) Parallax
Sensor, Robot Car, Mosfet Driver.
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