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ABSTRAK 

 

Devry Adrian (15064011/2015)   : Rancang Program Robot Vacum Cleaner     

berbasis mikrokontroler ATMega8535  

Dosen Pembimbing                         : Elfizon,S.Pd,M.Pd.t 

 

Merancang Program Robot Vacum Clenaer berbasis mikrokontroler 

atmega8535 cerdas merupakan sebuah robot yang memiliki kemampuan 

benavigasi dan melaksanakan tugas-tugas yang di instruksikan.Menguji kinerja 

Robot Vacum Clenaer berbasis mikrokontroler atmega8535 adalah ketika robot 

cavum cleaner saat robot ini akan melakukan pekerjaan manusia lantai yang tadi 

kotor sudah di bersihkan oleh robot ceerdas ini,karena robot ini sangat penting 

bagi manusia yang sangat sibuk melakukan aktifitas di luar rumah ,oleh karena itu 

robot vacum ini dapat melakukan pekerjaan yang telah di program.  

Dalam melakukan pergerakan menyusuri daerah digunakan metode acak 

berdasarkan sensor ultrasonik dan limit switch . Selain dapat bergerak dengan cara 

menghindari halangan yang ada di sekitarnya dan melakukan manuver seeara acak 

sistem robot penyedot debu ini dapat menyedot debu atau sampah keeil yang ada 

di lantai. 

Pada Robot Vacum Clenaer berbasis mikrokontroler atmega8535 prinsip 

kerja keseluruhan nya yaitu ketika robot vacum cleaner ini di hidupkan, Vacum 

dan sikanya otomatis menyala dan berjalan di lantai, Saat robot ini akan terbentur 

ke objek  sensor uktrasonik akan terdeteksinya benda di depan jadi robot akan 

menghindari benda tersebut, Jika sensor ultrasonik error maka limit switch akan 

membantu robot untuk berjalan dan menghindari robot vacum terjadinya benturan 

ke dinding .  

Kata kunci :Limit Swtich, ATmega 8535, Sensor Ultrasonik, Vacum, Sikat 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. LATAR BELAKANG 

Pada perkembangan vacuum cleaner saat ini, sebagian orang umumnya sudah 

menggunakan vacuum cleaner sebagai alat bantu dalam membersihkan lantai 

suatu ruangan.Vacuum cleaner  yang ada saat ini termasuk dalam jenis robot 

manual. pada vacuum cleaner manual memiliki kelebihan yaitu Penampung debu 

lebih besar, Tidak menggunakan baterai sebagai sumber daya, Dapat 

membersihkan interior lain selain lantai, seperti sofa, gorden, karpet, jok mobil, 

dll, Dapat menghisap kotoran yang basah. Dan vacuum cleaner  juga memiliki 

kekurangan nya yaitu Ribet memindah kabel (vacuum dengan kabel), Tanpa kabel 

pun penggunanya harus ikut berkeliling rumah bersama vacuum, Tidak dapat 

mengepel, Watt lebih besar. Cara kerja pada vacuum cleaner secara manual pada 

saat ini masih membutuhkan tenaga manusia untuk mengarahkan vacuum cleaner  

ke lantai yang akan dibersihkan.  

Ide untuk menciptakan sistem penyedot debu otomatis yang dapat bernavigasi 

sendiri telah ada sejak beberapa waktu. beberapa group yang berbeda telah 

mencoba membuat alat ini. Untuk pembelajaran dan mengeksplorasi robot 

penghisap debu, dirancanglah sebuah robot vacumm cleaner yang bertugas untuk 

membersihkan debu  yang terdapat pada suatu lantai ruangan. 

Untuk membangun sebuah robot penghisap debu, diperlukan lima buah 

subsistem yang saling terintegrasi untuk menghasilkan sebuah sistem yang 

optimal. lima subsistem tersebut adalah subsistem  pendeteksi lingkungan, 
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subsistem penghisap, subsistem pengendali, subsistem penggerak, dan subsistem 

catu daya. Pada subsistem  pendeteksi lingkungan mengunakan sensor ultrasonic, 

Subsistem penyapu dan penghisap mengunakan vacuum cleanerdan menyapu 

mengunakan motor DC yang di hubungkan dengan sikat untuk menyapu debu 

sekitarnya, subsistem pengendali mengunakan dua buah motor DC yang 

mengerakan dua buah roda, subsistem catu daya memberikan daya untuk seluruh 

komponen robot.seluruh subsistem tersebut dikendalikan oleh subsistem 

pengendali Mikrokontroler Atmage 8535 yang menjadi otak utama robot 

penghisap debu ini. Robot Penghisap debu ini di lengkapi dengan navigasi 

berbasis sensor ultrasonic yang membuat robat dapat mandiri bereksplorasi 

membersihkan ruangan, menghindar tabrakan bila selama melakukan eksplorasi 

menemui objek yang menghalanginya dan apa bila sensor ultrasonik terjadinya 

error maka Limit Switch akan membantu bereksplorasi membersihkan ruangan .   

Dari latar belakang diatas dapat penulis memberi solusi, untuk merancang dan 

membuat alat untuk tugas akhir dengan judul “RANCANG PROGRAM 

ROBOT VACUMM CLEANER BERBASIS MIKROKONTROLER 

ATMEGA 8535” 

Robot penyedot debu yang dibuat menggunakan Mikrokontroler Atmega 

8535. Selain dapat berjalan mengunakan roda secara bergerak sendiri yang telah 

di program, Pada penyedot debu tersebut terus memutar untuk menyedot debu dan 

sampah kecil  pada permukaan lantai datar di sekitar lantai yang akan di hisap 

oleh robot vacuum cleaner. Mengunakan sensor Ultrasonic sebagai sensor 

pendeteksi adanya benturan pada robot yang mana sensor inilah yang selalu 
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bekerja mendeteksi adanya suatu benturan pada robot. apa bila sensor ultrasonik 

terjadinya error maka Limit Switch akan membantu membersihkan ruangan. 

B. BATASAN MASALAH 

Batasan - batasan masalah yang diberikan sesuai dengan permasalahan yang 

telah diterangkan diatas, antara lain: 

1. Robot Vacum Cleaner menggunakan mikrokontroler ATMEGA8535. 

2. Programan dilakukan menggunakan bahasa C. 

3. Pemograman bahasa C di input menggunakan program mikro AVR 

4. Robot Vacum Cleaner ATMEGA8535 hanya menyedot semua partikel 

kecil termasuk debu seperi debu rokok,potongan kertas berukuran kecil. 

5. Alat ini tidak mengetahui ketebalan debu dan benda kecil lainya seperti 

palstik, dan kertas. 

C. TUJUAN 

 Tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut : 

1. Merancang Program Robot Vacum Cleaner Berbasis Mikrokontroler 

ATMEGA 8535. 

2. Menguji Kinerja Robot Vacum Cleaner Berbasis Mikrokontroler 

ATMEGA 8535. 

D. MANFAAT 

Manfaat dari Robot Vacum Cleaner Berbasis Mikrokontroler ATMEGA 8535 

sebagai berikut: 

1. Robot Vacuum Cleaner Berbasis Mikrokontroler ATMEGA 8535  dapat di 

desain untuk membantu melakukan pekerjaan rumah yg dilakukan oleh 

manusia. 
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2. Robot Vacuum Cleaner Berbasis Mikrokontroler ATMEGA 8535 dapat 

digunakan untuk membersikan debu pada lantai. Dengan bantuan 

mikrokontroler sebagai pengontrol arah robot dan sensor ultrasonic 

sebagai pendeteksi hambatan. 

3. Manfaat adalah dapat menggunakan mikrokontroler untuk menjalankan 

kerja mekanik robot Vacum Cleaner serta dapat menggunakan bahasa 

Assembly dalam pemrograman mikrokontroller ATMEGA 8535. 

4. Merancang robot Vacum Cleaner Berbasis Mikrokontroler ATMEGA 

8535  yang mampu berjalan untuk merubah alur jika ada rintanga. 

5. Merancang robot Vacum Cleaner Berbasis Mikrokontroler ATMEGA 

8535  yang mampu menyedot partikel benda kecil termasuk debu pada 

lantai. 


