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ABSTRAK 

 

Gerri Danelto (1106821/2011) : Pembuatan Travelator Otomatis 

Menggunakan Sensor Infra Red 

Berbasis Mikrokontroler AVR 

ATmega 8535 

 

 

Pembimbing I  : Drs. H. Aslimeri, M.T 

Pembimbing II  : Habibullah, S.Pd, M.T 

 

 

Travelator atau dapat disebut juga sebagai eskalator horizontal, merupakan 

sebuah mekanisme konveyor yang bergerak secara perlahan yang dapat berfungsi 

mengangkut orang maupun barang dari suatu tempat ke tempat lain. Secara umum 

travelator biasanya dipasang horizontal maupun bidang dengan kemiringan. 

Travelator yang ada pada umumnya dirasa kurang efisien sebab travelator tetap 

berjalan walaupun travelator tersebut tidak digunakan. Tujuan pembuatan tugas 

akhir ini adalah untuk merancang dan membuat sistem travelator otomatis 

berbasis mikrokontroler. Alat ini nantinya diharapkan mampu beroperasi hanya 

ketika ada orang yang ingin menaikinya saja. 

Travelator ini digerakkan menggunakan satu buah motor dc, dan untuk 

mendeteksi ada atau tidaknya orang/objek yang menaikinya menggunakan 2 buah 

sensor IR. IR1 sebagai pendeteksi orang/objek yang menaiki travelator. IR2 

sebagai pendeteksi orang/objek yang turun dari travelator. Sistem ini 

menggunakan mikrokontroler Atmega 8535 serta dibangun dan dirancang dalam 

bentuk miniatur travelator.  

Berdasarkan hasil pengujian yang dilakukan pada sistem ini, travelator 

hanya akan berhenti jika jumlah orang/objek yang terdeteksi pada sensor IR1 

sama dengan yang terdeteksi oleh sensor IR2. Hal ini dapat dilihat pada tampilan 

LCD. Dengan hasil tersebut maka terbukti bahwa travelator ini dapat bekerja lebih 

efektif dan efisien, karena travelator hanya akan beroperasi ketika pengguna 

travelator ada.  

 

 

 

Kata kunci : Mikrokontroler Atmega 8535, Sensor Infra Red, Motor DC, LCD. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Tidak bisa dipungkiri bahwa pada saat sekarang ini manusia sangat 

membutuhkan alat transportasi. Melihat kemajuan teknologi maka sudah 

dipastikan alat transportasi juga semakin berkembang. Salah satu 

perkembangan bidang transportasi yang membuat aktifitas mudah dan praktis 

adalah travelator. Matti Alahuhta (2010 : 4) menjelaskan bahwa : 

Every minute of every day, somewhere in the world, millions of 

people are using escalators and autowalks. In department stores, shopping 

centers, cinemas, sports complexes, exhibition halls, airports, railway 

stations, metro stations and a host of other buildings, escalators and 

autowalks are quietly, efficiently, safely and unobtrusively transporting 

large numbers of people. The key to their smooth and successful operation 

is efficient planning, installation and quality maintenance. 

 

Travelator atau dapat disebut juga sebagai eskalator horizontal, 

merupakan sebuah mekanisme konveyor yang bergerak secara perlahan yang 

dapat berfungsi mengangkut orang maupun barang dari suatu tempat ke 

tempat lain. Travelator biasanya dipasang horizontal maupun bidang dengan 

kemiringan. 

Sumber daya dari travelator menggunakan sumber listrik. Saat ini 

kebutuhan listrik semakin meningkat dan dapat berakibat pada krisis energi. 

Dengan sumber daya yang besar tersebut jika di dalam pengoperasian 

travelator tidak efisien maka akan membuang sumber energi. Travelator 

horizontal yang sudah ada dirasa kurang efisien sebab travelator tetap berjalan 

walaupun travelator tersebut tidak digunakan. 
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Proyek Akhir yang berhubungan dengan travelator sudah pernah 

dibuat oleh Rahayu Doni Saputra 03103/08 Program Studi Teknik Elektronika 

dengan judul “Perancangan dan Pembuatan Eskalator Otomatis Menggunakan 

Sensor LDR Berbasis Mikrokontroler AT89S52”. Hanya saja proyek akhir 

yang dibuat ini tidak dapat mendeteksi lebih dari satu orang/objek yang akan 

menaiki eskalator. 

Berdasarkan kelemahan ini, penulis merancang dan membuat sistem 

kendali travelator menggunakan mikrokontroler sebagai pengontrolnya, yang 

nantinya travelator dapat mendeteksi lebih dari satu orang/objek yang akan 

menaikinya. Sehingga travelator ini dapat menyempurnakan apa yang belum 

bisa dicapai oleh tugas akhir sebelumnya. Bentuk fisik travelator ini 

menggunakan belt conveyor serta permukaan lantai dibuat datar agar 

pengguna merasa aman. Sistem travelator otomatis ini akan dibuat dengan 

menggunakan sensor IR sebagai pendeteksi adanya gerakan pemakai 

travelator yang akan dikirim ke mikrokontroler untuk memberikan logika high 

atau low ke motor nantinya. Sehingga travelator dapat bekerja secara otomatis 

dan efisien dalam penggunaan sumber listrik. Walaupun pada saat sekarang ini 

sudah ada travelator yang bekerja secara otomatis, namun tidak sedikit pula 

kita temukan travelator yang selalu aktif walaupun tidak ada orang yang 

menaikinya.   

Berdasarkan latar belakang di atas, maka penulis berinisiatif untuk 

mengangkat masalah tersebut menjadi Tugas Akhir. Adapun judul Tugas 
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Akhir tersebut adalah : “Pembuatan Travelator Otomatis Menggunakan 

Sensor Infra Red Berbasis Mikrokontroler AVR ATmega 8535”. 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang dan tujuan yang akan dicapai, maka dapat 

diidentifikasikan bahwa travelator yang selalu aktif walaupun tidak ada orang 

hanya akan menambah konsumsi daya listrik dan akan membuat kinerja motor 

tidak maksimal. 

C. Batasan Masalah  

Agar perancangan yang dibahas pada tugas akhir tidak terlalu luas dan 

menyimpang pada topik yang ditentukan, maka dalam perancangan ini diberi 

beberapa batasan masalah yaitu : 

1. Alat yang dibuat berupa miniatur travelator yang bentuknya disesuaikan 

dengan travelator yang ada pada umumnya. 

2. Sensor yang digunakan pada tugas akhir ini yaitu IR (Infra Red). 

3. Menggunakan Motor DC sebagai penggerak konveyor. 

4. Mikrokontroler yang digunakan adalah ATMega 8535 sebagai pengendali 

sistem dengan menggunakan bahasa basic sebagai bahasa pemrograman. 

5. Beban yang akan menaiki travelator ini sendiri nantinya akan ditentukan 

terlebih dahulu berapa beratnya. 

6. Travelator pada tugas akhir ini diprogram hanya mampu menampung 

maksimal 5 objek/orang. 

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan uraian dari identifikasi masalah dan batasan masalah dapat 
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dirumuskan masalah yang akan dibahas yaitu : 

1. Bagaimana merancang dan membuat Travelator Otomatis Menggunakan 

Sensor IR Berbasis Mikrokontroler AVR ATMega 8535. 

2. Bagaimana memprogram travelator otomatis ini agar bisa mendeteksi 

lebih dari satu objek/orang yang akan menaikinya. 

3. Bagaimana kinerja kerja travelator walaupun beban yang menaikinya 

berbeda-beda.  

E. Tujuan  

Tujuan daripada pembuatan tugas akhir ini adalah : 

1. Merancang dan membuat sistem travelator otomatis. 

2. Merancang dan membuat program travelator otomatis. 

3. Menganalisa kinerja dari travelator otomatis terhadap beban yang 

berbeda-beda.  

F. Manfaat 

Adapun manfaat dari perancangan travelator otomatis ini  yaitu : 

1. Mengurangi konsumsi daya listrik ketika pengguna travelator tidak ada. 

2. Memiliki kapasitas untuk  memindahkan sejumlah besar orang dan barang.  

3. Meringankan beban dari orang yang berjalan dengan membawa barang 

dan menempuh jarak yang relatif jauh. 

4. Memperluas penggunaan Mikrokontroler ATMega8535 dalam dunia 

pendidikan elektro. 

5. Mahasiswa mampu membuat dan mengembangkan suatu inovasi pada 

bidang teknologi. 
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BAB V 

PENUTUP 

 

A. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa terhadap sistem kontrol 

travelator, maka dapat disimpulkan beberapa hal sebagai berikut : 

1. Sistem kontrol travelator telah atau dapat bekerja dalam 

mentransformasikan objek dari satu titik menuju ke titik lainnya dalam 

waktu relative singkat. 

2. Sistem kontrol travelator dapat bekerja menggunakan kendali close loop, 

dimana sensor IR1 dan IR2 mendeteksi adanya objek yang naik diatas belt 

conveyor, kemudian mikrokontroler mengontrol motor penggerak agar 

dapat memutar pulley penggerak belt conveyor atau travelator.  

3. Pengujian dan analisa telah dilakukan, baik pengujian setiap blok maupun 

keseluruhan, dimana menghasilkan :  

a. Sensor IR mampu mendeteksi objek pada dua titik (titik awal masuk 

dan titik keluaran)  

b. Mikrokontroler ATmega8535 dan driver juga telah bekerja dengan 

baik 

c. Program yang telah dibuat dapat bekerja sesuai dengan instruksi 

d. Pengujian secara keseluruhan menghasilkan persentase waktu 

pemindahan yang relative singkat yaitu rata-rata 10-18 detik untuk satu 

meter panjang lintasan dengan jumlah beban maksimal 5 orang yang 

menaiki travelator. 
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B. Saran 

Penulis menyadari banyaknya kekurangan yang ditemukan dalam 

pembuatan tugas akhir ini. Berikut akan dipaparkan beberapa saran-saran yang 

diharapkan dapat bermanfaat untuk mengembangkan aplikasi ini diantaranya 

adalah: 

1. Sebaiknya ditambahkan sensor berat (loadcell) agar hasil pengukuran 

berat dari objek lebih akurat. 

2. Catu daya yang digunakan hendaknya dipisahkan antara catu daya kontrol 

dan catu daya beban, karena arus yang digunakan untuk mengaktifkan 

motor adalah sebesar 3A dan ketika motor penggerak aktif dapat 

mempengaruhi sistem kontrol.  
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