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ABSTRAK 

 

 

Fadly Adha D : Rancang Bangun Robot Penghisap Debu Otomatis 

Menggunakan Sensor Ultrasonic Berbasis 

Microcontroler ATMega16 

 

Tujuan pembuatan alat ini untuk membuat robot penghisap debu lantai 

rumah, toko dan lain-lain. Robot ini dirancang menggunakan roda untuk 

berpindah pindah yang dikendalikan dengan sistem mikrokontroler.  Pengaturan 

seluruh sistem menggunakan ATMega16, ATMega16 merupakan seri 

mikrokontroler CMOS 8-bit buatan Atmel, berbasis arsitektur RISC (Reduced 

Instruction Set Computer), Hampir semua instruksi dieksekusi dalam satu siklus 

clock, AVR mempunyai 32 register general-purpose, timer/counter fleksibel 

dengan mode compare, interrupt internal dan eksternal, serial UART, 

programmable Watchdog Timer, dan mode power saving, ADC dan PWM 

internal. Penggunaan Sensor ultrasonic sebagai pembaca jarak robot agar tidak 

membentur dinding, sensor debu GP2Y1010AU0F sebagai pendeteksi debu untuk 

mengurangi daya penggunaan penghisap debu RTC sebagai pengatur waktu 

pembersihan debu. Pembuatan Robot penghisap debu berbasis ATMega 16 

menggunakan sensor ultrasonic dapat membantu peran manusia membersihkan 

ruangan, sesuai dengan waktu yang ditentukan. 

 

Kata Kunci : Robot, Penghisap Debu, Mikrokontroler  ATMega 16, Sensor 

Ultrasonic, Sensor Debu GP2Y1010AU0F, Real Time Clock 

(RTC). 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Pada era perkembangan zaman saat ini, semua aspek kehidupan 

manusia telah mengalami  perkembangan  yang  sangat pesat. Perkembangan 

ini diiringi dan didukung   oleh   perkembangan   teknologi yang amat sangat 

berperan dalam kemajuan di segala bidang. Banyak sekali penemuan- 

penemuan serta segala pemanfaatan dari kemajuan teknologi ini yang sangat 

membantu dalam meringankan pekerjaan manusia. 

Robot merupakan contoh nyata dalam pemanfaatan sistem elektronika 

dalam pengaplikasiannya yang digunakan dalam banyak  bidang  seperti  

dalam  industri. Dimana kehadiran robot ini dapat membantu peran manusia 

dalam mengerjakan suatu pekerjaan yang berat. Peranan robot ini sangatlah 

erat dan sangat penting substansinya pada keefektifan kerja dalam suatu 

industri. Serta robot ini dapat dikendalikan secara manual dan otomatis sesuai 

dengan kebutuhan. 

Pada peralatan industri sekarang ini banyak menggunakan robot yang 

dikendalikan secara otomatis yang mampu melakukan  pekerjaan   seperti   

mengangkat dan memindahkan beberapa barang yang tidak dapat dikerjakan 

oleh manusia telah mengalami banyak perkembangan. Dari segi bentuk ukuran 

dan daya angkut yang didasarkan pada kebutuhan industri tersebut. Serta 

sistem kendali robot tersebut dari yang rumit hingga yang paling sederhana. 
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Penghisap debu sebagai peralatan rumah tangga masih digunakan 

secara manual untuk memindahkan posisi peralatan tersebut. Ruangan yang 

luas membutuhkan banyak waktu dan tenaga untuk membersihkan karpet. 

Salah satu teknologi yang bisa diterapkan pada penghisap debu adalah 

teknologi mobile robot, karena penggunaanya dapat menghemat tenaga 

manusia. Sebelumnya telah ada penelitian tentang robot penghisap debu, yang 

berjudul membangun robot cerdas penghisap debu oleh Kusprasapta Mutijarsa 

dan Adang Suwandi Ahmad Sekolah Teknik Elektro dan Informatika, Institut 

Teknologi Bandung tahun 2008. Pada penelitian itu telah memanfaatkan sistem 

wall follower, menambahkan waktu dan sensor debu agar mengurangi 

penggunaan daya perlu dikembangkan dalam system tersebut.   

Salah satu sistem pengendali atau sistem control robot dapat 

menggunakan  mikrokontroler ATMEGA 16,  yang merupakan pengendali dari 

setiap komponen-komponen yang digunakan. Mikrokontroler ini pada 

prinsipnya dapat dipakai dan didisain dengan penerapan komponen-komponen 

elektronika yang canggih, dilengkapi dengan Flash Programable and Erasable 

Read Only Memory (PEROM) sebagai media memori program, mikrokontroler 

bekerja sesuai dengan program yang diberikan padanya. 

Salah satu aspek yang sangat penting untuk pengembangan robot ini 

adalah aspek pengendalian   dan   kecepatan   proses   terkait dengan  prosesor  

yang  digunakan. Aspek lain yang tidak kalah pentingnya adalah pemanfaatan 

software yang mendukung untuk pengembangan sekaligus praktis. Praktis   

biasa dalam artian mudah dibuat dan juga mudah untuk digunakan. 
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Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan, perlu dirancang 

dan dibuat sebuah alat dalam bentuk tugas akhir “RANCANG BANGUN 

ROBOT PENGHISAP DEBU OTOMATIS MENGGUNAKAN SENSOR 

ULTRASONIC BERBASIS MICROCONTROLER ATMEGA16” 

 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah, permasalahan dapat 

diidentifikasikan sebagai berikut: 

1. Masih memerlukan banyak tenaga untuk mengendalikan penghisap debu. 

2. Kurang efisienya penghisap debu yang dijual di pasaran saat ini. 

3. Pembacaan waktu masih belum dimanfaatkan untuk otomatisasi penghisap 

debu. 

4. Penggunaan sensor debu yang belum diterapkan pada penghisap debu. 

5. Penghisap debu belum bekerja secara otomatis. 

 

C. Batasan  Masalah 

Agar lebih terarahnya perancangan dalam pembuatan tugas akhir  ini 

maka penulis memberi batasan masalah sebagai berikut: 

1. Menggunakan sensor ultrasonic SRF04 sebagai pengendali gerak robot 

penghisap debu otomatis. 

2. Menggunakan sensor pendeteksi debu GP2Y1010AU0F sebagai pengendali 

bekerjanya penghisap debu. 
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3. Menggunakan real time clock (RTC) sebagai pengatur waktu kerja 

penghisap debu. 

4. Perancangan dan pembuatan program menggunakan BASCOM-AVR. untuk 

mikrokontroler ATMEGA 16 sebagai pengendali dan pengirim data. 

5. Menggunakan IC L293D sebagai driver pengendali motor roda kiri dan 

kanan. 

6. Menggunakan relay sebagai driver pengendali kerja penghisap debu. 

7. Menggunakan LCD sebagai penampil pengaturan waktu. 

   

D. Rumusan masalah 

Berdasarkan batasan masalah yang dikemukakan maka dalam tugas 

akhir ini dapat dirumuskan masalah yang akan dibahas yaitu:  

1. Bagaimana merancang dan membuat pengendali arah gerak robot 

menggunakan sensor ultrasonic SRF04? 

2. Bagaimana merancang dan membuat sistem  pengendali vacuum cleaner 

dengan menggunakan sensor pendeteksi debu?  

3. Bagaimana menggunakan real time clock (RTC) sebagai pengatur waktu? 

4. Bagaimana merancangan dan membuatan program menggunakan 

BASCOM-AVR untuk mikrokontroler ATMEGA 16 sebagai pengendali 

dan pengirim data? 

5. Bagaimana menggunakan IC L293D sebagai driver pengendali motor roda 

kiri dan kanan? 
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6. Bagaimana menggunakan relay sebagai driver pengendali kerja penghisap 

debu? 

7. Bagaimana menggunakan LCD sebagai penampil waktu? 

 

E. Tujuan 

Tujuan pembuatan tugas akhir ini adalah: 

1. Menghasilkan pengendali arah gerak robot menggunakan sensor ultrasonic 

SRF04. 

2. Menghasilkan sensor pendeteksi debu GP2Y1010AU0F sebagai pengendali 

bekerjanya penghisap debu. 

3.  Menghasilkan real time clock (RTC) sebagai pengatur waktu kerja 

penghisap debu.. 

4. Menghasilkan program menggunakan BASCOM-AVR untuk ATMEGA 16 

sebagai pengendali dan penggirim data. 

5. Menghasilkan driver pengendali motor roda kiri dan kanan menggunakan 

IC L293D. 

6. Menghasilkan driver pengendali kerja penghisap debu. 

7. Menghasilkan LCD sebagai penampil pengaturan waktu. 
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F. Manfaat 

Manfaat dari perancangan dan pembuatan tugas akhir ini adalah sebagai 

berikut: 

1. Memberikan kemudahan dalam pembersihan debu apabila alat ini di 

terapkan.  

2. Memberikan nilai kemajuan khususnya dibidang teknologi karena saat ini 

penghisap debu masih menggunakan penghisap debu manual. 

3. Menghasilkan suatu rancangan pada alat penghisap debu yang dapat 

dikembangkan agar mendapatkan hasil yang lebih baik. 

4. Diharapkan dapat menjadi rujukan untuk penulisan tugas akhir kedepannya. 
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BAB V 

PENUTUP 

 

A. Kesimpulan  

Setelah melakukan tahap perencanaan, pembuatan dan proses pengujian 

serta analisa terhadap hardware, maka dapat ditarik kesimpulan sebagai 

berikut: 

1. Menghasilkan rancangan produk robot penghisap debu berbasis 

ATMEGA16. 

2. Terbentuknya rangkaian mengendalikan gerak robot penghisap debu 

otomatis. 

3. Terbentuknya sistem pengendali penghisap debu menggunkan sensor debu. 

4. Terbentuknya rangkaian sistem pengatur waktu otomatis menggunakan Real 

Time Clock (RTC) yang di tampilkan di LCD 

5. Terbentuknya rancangan program robot penghisap debu otomatis berbasis 

mikrokontroler ATMEGA16 menggunakan BASCOM-AVR.  

 

B. Saran 

Meskipun proses perancangan dan pembuatan robot penghisap debu 

otomatis berhasil, namun masih membutuhkan banyak pengembangan dari 

beberapa bagian, sehingga disarankan untuk: 

1. Dalam alat ini untuk menambahkan fungsi alat pada masa akan datang ada 

baiknya untuk pengoperasiaan ini harus dimaksimalkan. 
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2.  Dalam keadaan baterai habis alat tidak akan bekerja, sebaiknya 

ditambahkan untuk untuk mengecas batrai saat keadaan stand by. 

3. Penambahan sensor untuk mendeteksi halangan yang akan menghalangi 

kerja robot sehingga kerja alat lebih efisien. 

4. Dalam pembuatan mekanik robot diharapkan dapat lebih baik dan 

kompleks, agar robot bekerja lebih baik. 

5. Sebaiknya menggunakan jenis motor yg lebih besar torsinya untuk roda agar 

bisa menggerakan robot lebih baik. 
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