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ABSTRAK 

Nedi Pirdaus (04 – 61887) :     Perancangan dan Pembuatan hardware Mobot 
(Mobile Robot) Pencari Tujuan Yang 
Dikendalikan Remote Menggunakan TCs230 
Berbasis Mikrokontroller AT89S52 

 
 

Kemajuan teknologi yang semakin pesat terutama dalam bidang teknologi 
robotika telah memasuki berbagai segi kehidupan manusia yang dalam 
aplikasinya mulai dari bidang otomatisasi industri, militer, intertaintment maupun 
dalam bidang medis. Pada prinsipnya tujuan penciptaan Mobot pencari tujuan ini 
adalah untuk menumbuh  kembangkan kreativitas dalam perancangan arsitektur 
perangkat keras yang meliputi perangkat elektronik dan mekanik, dan organisasi 
perangkat lunak untuk basis pengetahuan dan pengendalian secara waktu nyata. 

Mobot ini akan berjalan mengikuti garis berwarna merah dan akan berjalan 
sesuai dengan tujuan yang telah ditentukan melalui remote. Pada remote berupa 
tujuan yang berupa garis dengan nomor sebagai alamat tujuanya yang mana 
Mobot akan berjalan menuju garis yang kita tentukan. Seluruh proses pengenalan 
dan gerakan ini dikontrol oleh sebuah minimum sistem berupa Mikrokontroller. 
 

Kata Kunci : Mikrokontroller AT89S52, Sensor Warna TCs230, Remote kontrol 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Seiring dengan perkembangan zaman, aktifitas manusia semakin 

meningkat termasuk dengan ilmu pengetahuan yang semakin meningkat. 

Banyak teknologi-teknologi canggih yang dikembangkan untuk membantu 

dan meringankan beban manusia dalam melakukan pekerjaannya sehari-hari. 

Salah satu teknologi tersebut adalah Robot. Robot memiliki jenis yang 

bermacam-macam, diantaranya adalah MOBOT (Mobile Robot). Mobot  

dapat digunakan oleh siapa saja baik itu ilmuwan, pelajar atau mahasiswa, 

para pemerhati robot dan hobies. Mobot  ini dapat diaplikasikan untuk 

Industri-industri yang akhir-akhir ini dikembangkan, sebagai alata angkut 

barang dengan kecerdasan buatan yang telah diprogram, seperti line-tracer, 

dan masih banyak lagi yang lain. 

Sebelum berkembangnya Mobot, umumnya  pada industri-industri atau 

pabrik-pabrik besar yang menggunakan alat angkut barang dalam kawasan 

pabrik menggunakan mobil angkutan pabrik yang dikendarai oleh manusia, 

sehingga dibutuhkannya seorang operator. Dengan adanya Mobot, maka alat 

angkut dapat berjalan secara otomatis, sehingga tingkat kecelakaan yang 

disebabkan kelalaian manusia dapat dihindari Lebih jauh lagi, Mobot  juga 

dapat menggantikan peran manusia untuk wilayah kerja diluar 

kemampauannya, seperti pada kondisi suhu tinngi, dan pada kedalaman 

tertentu. 
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Pengembangan mengenai Mobot terus berlanjut. Perkembangan mengarah 

pada pengembangan sistem robot  yang cerdas yaitu dapat bergerak dan 

berpindah dari satu tempat ke tempat lain tanpa intervensi langsung dari 

pengguna. Dalam hal ini, pemanfaatan sistem penginderaan jauh (Remote 

Sensing and Controlling) amat membantu automasi Mobot tersebut. Selain itu, 

penerapan kecerdasan buatan dalam pemrograman membuatnya seolah-oalah 

mampu berpikir layaknya manusia dalam mengambil suatu keputusan atau 

tindakan. 

 Sebagai aktuator, Mobot umumnya menggunakan motor DC atau motor 

stepper serta ditambah driver untuk mengontrol kecepatan dan arah putaran 

motor.  Motor DC memiliki putaran cepat namun torsi rendah. Poros Motor 

DC yang dihubungkan langsung dengan roda, tidak akan kuat untuk 

menggerakkan Mobot tersebut, demikian juga dengan motor stepper. Kedua 

jenis motor ini harus dihubungkan terlebih dulu dengan sistim gear agar dapat 

dipergunakan. Alasan ini menyebabkan motor servo menjadi alternatif 

penggerak dalam robotika karena motor servo memiliki putaran yang lambat 

dan torsi yang kuat. Poros motor servo bisa dihubungkan secara langsung 

dengan roda dan terdapat kemudahan dalam pengontrolan yang menggunakan 

pengaturan tegangan DC.  

Disamping itu juga, Mobot biasanya menggunakan sensor warna atau 

photo dioda, yang mana sensor ini dapat mengkonversi warna cahaya kedalam 

sinyal listrik dalam wujud frekuensi untuk mengenali Line-tracer yang 

menggunakan warna dasar dengan susunannya adalah warna merah, hijau dan 

biru, atau lebih dikenal dengan istilah RGB (Red-Green-Blue). Bagian ini 
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perlu dirancang sedemikian sehingga Mobot mampu bergerak dan berpindah 

dengan tepat tanpa ada distorsi. 

Sebuah Mobot yang cerdas mampu bekerja dan memasuki lingkungan 

yang tidak dikenal sebelumnya karena mampu mengenali lingkungan, belajar 

dan mengambil keputusan mengenai arah pergerakannya. Dalam suatu sistem 

yang kompleks, sistem robot tidak cukup hanya diprogram dengan kondisi 

tetap dan banyak melibatkan peranan manusia, tetapi sistem robot yang 

dirancang harus memiliki kemampuan adaptif dan dapat meniru cara berpikir 

manusia dalam mengambil keputusan yang diperlukan.  

Berdasarkan pemikiran serta ide yang diuraikan sebelumnya penulis akan 

membuat perangkat keras (hardware) Mobot pencari tujuan yang dikendalikan 

berbasis mikrokontroler. Sebagai input kepada Mobot,digunakan pengendali 

jauh (remote) dan sensor warna. Dengan demikian, akan diperoleh sebuah 

Mobot terprogram yang siap dioperasikan berdasarkan spesifikasi 

rancangannya. 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah, maka dapat diidentifikasikan masalah 

sebagai berikut : 

1. Bagaimana merancang sistem sensor yang dapat mendeteksi warna         

Line-Tracer. 

2. Bagaimana mengaplikasikan motor servo sebagai penggerak Mobot. 

3. Bagaimana mengaplikasian Mikrokontroler pada sistem kontrol Mobot. 

4. Bagaimana merancang konstruksi mekanik Mobot. 
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C. Batasan Masalah 

Agar masalah yang dibahas lebih fokus maka pokok permasalahan 

dibatasi, yaitu: 

1. Merencanakan dan membuat alat yang bisa mendeteksi atau mengenali 

warna Line-Tracer dalam bentuk Mobot menggunakan sensor. 

2. Menggunakan motor servo sebagai penggerak dan driver untuk 

mengontrol kecepatan dan arah putaran motor. 

3. Perancangan rangkaian driver Mikrokontroller AT89S52 sebagai master 

kontrol untuk mengontrol kecepatan dan arah putaran motor dengan 

pemograman Assembler. 

D. Rumusan Masalah 

Dari batasan masalah maka dapat dirumuskan permasalahan yaitu 

bagaimana merancang dan membuat hardware Mobot pencari tujuan yang 

dikendalikan remote menggunakan TCs230 berbasis  mikrokontroler 

AT89S52. 

E. Tujuan    

Adapun tujuan pembuatan Proyek Akhir ini adalah dapat merancang dan 

membuat hardware Mobot yang dikendalikan dengan remote berbasis 

Mikrokontroller AT89S52 melalui pendeteksian warna menuju satu titik 

tujuan. 
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F. Manfaat 

Adapun manfaat yang dapat diperoleh dari perancangan tugas Akhir ini 

adalah sebagai berikut : 

1. Dapat diterapkan sebagai alat angkut otomatis di lingkungan pabrik. 

2. Menghemat waktu kerja karena pengontrolannya dilakukan dengan jarak 

jauh sehingga si pengguna dapat mengoperasikan Mobot dengan mudah 

tanpa intervensi langsung dari si pengguna. 

3. Dapat memanfaatkan aplikasi Mikrokontroler AT89S52 dan TCS230. 
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