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ABSTRAK

Aplikasi Sensor Cahaya Dan Sensor Ultrasonik Pada
Robot Petarung Berbasis Mikrokontroler

Oleh
Albar Matauch
0614 3032 0218

Aplikasi sensor cahaya dan sensor ultrasonik pada robot petarung berbasis
mikrokontroler adalah suatu robot yang bertujuan untuk memberikan inovasi dalam
pengembangan dunia teknologi khususnya dibidang robotika yang dititik beratkan pada
penggunaan sensor cahaya photodioda.

Robot petarung didesain sebagai robot petarung yang dikendalikan oleh operator
menggunakan senter sebagai media cahaya. Hal ini bertujuan agar robot dapat bergerak
maju, mundur, Kiri, kanan ataupun berhenti sesuai dengan intruksi yang diberikan oleh
operator tersebut. Selain itu juga robot petarung dapat digerakkan melalui otomatis
dengan memanfaatkan sensor jarak SRF05 untuk membaca adanya musuh.

Robot petarung memiliki baterai sebagai sumber energi, 4 buah sensor cahaya
sebagai inputan, sensor ultrasonik SRFO5 sebagai pendeteksi adanya musuh pada saat
kondisi otomatis, motor dc sebagai penggerak pada robot, mikrokontroler Atmega 8535
sebagai pengolah data yang masuk dari sensor cahaya maupun dari perangkat lainnya,
LCD 16*2 digunakan untuk display tampilan informasi dari robot.

Kata kunci :
Robot Petarung, Sensor Photodioda, LCD 16*2



ABSTRACT

Application Of Light Sensor And Ultrasonic Sensor On
Robot Brawler Based Microcontroller

By
Albar Matauch
0614 3032 0218

Application of light sensors and ultrasonic sensors in microcontroller-based
robot fighter is a robot that aims to provide innovation in the development of the world
of technology, especially in the field of robotics focused on the use of photodioda light
Sensors.

The fighter robot is designed as a combatant robot controlled by the operator
using a flashlight as a light medium. This is intended for the robot to move forward,
backward, left, right or stop in accordance with the instructions given by the operator. In
addition, the robot fighter can be driven through the automatic by using the SRF05
distance sensor to read the enemy.

Robot fighter has a battery as a source of energy, 4 pieces of light sensor as
input, ultrasonic sensor SRFO5 as a detector of the enemy at the time of automatic
conditions, dc motor as a driving force in robot, Atmega 8535 microcontroller as
incoming data processing from light sensor and from other devices, 16 * 2 LCD is used
to display information from the robot.

Keywords :
Fighting Robot, Photodioda Sensor, 16 * 2 LCD
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