ABSTRAK

Saat ini pengoptimalan dalam suatu proses merupakan sebuah ukuran
sampai sejauh mana pengeluaran biaya dapat ditekan. Salah satu aplikasi yang
memerlukan optimasi adalah penentuan lintasan yang harus dilalui suatu objek
saat bergerak dari suatu posisi awal ke posisi tujuan.

Dalam Tugas Akhir ini, 4-Star adalah metoda yang digunakan untuk
mencari lintasan terpendek. Algoritma A-Star dapat disimulasikan dalam sebuah
program. Hasil dari simulasi tersebut dapat diterapkan dalam sebuah robot yang
dapat bergerak sesuai dengan hasil akhir yang didapat dari penghitungan dengan
algoritma A-Star. Dalam tugas akhir ini desain robot menggunakan
mikrokontroler AT89CS51 dari keluarga MCS 51 yang banyak digunakan. Robot
dalam tugas akhir ini menggunakan tenaga servo sebagai penggerak utamanya.

Dari percobaan yang dilakukan, dapat disimpulkan bahwa hasil lintasan
terpendek yang dihasilkan oleh program algoritma A-Star dapat direalisasikan
gerakannya dengan robot yang didesain secara khusus untuk menerima perintah

dari program ini dengan keluaran dalam bentuk sinyal DTMF.
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ABSTRACT

At this time, optimalization in a process represents a size of measure how
far expenditure of expense can be reduced. One of application that needed
optimalisation was determination of trajectory that must be passed through an
object between two points.

In this Final Project, A-Star was used as the method of looking for shortest
trajectory. And A-Star algorithm can be simulated in a program. The result of that
simulation can be evaluated in a robot that can move as the result got from A4-Star
algorithm calculation. In this final project robot’s design use AT89C51
microcontroller from MCS 51 family that use by many people. Robot in this final
project use servo as it legs.

From the trial that finish already, as the conclusion, was received that the
shortest path produced by A4-Star algorithm program can be realized it moves by a
robot that specially designed to receive order from this program with an output in

DTMEF signal.
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