ABSTRAK

Saat ini perkembangan industri komunikasi berkembang dengan pesat,
terutama komunikasi tanpa kabel (wireless). Dengan menggunakan komunikasi
wirelesss masalah ruang dapat diatasi, misalnya untuk menggerakkan robot. Jika
menggunakan kabel, gerakan robot menjadi terbatas. Untuk itu diperlukan
pengendali jarak jauh untuk mengendalikan gerak robot.

Pada tugas akhir ini dirancang dan direalisasikan komunikasi data
menggunakan infra merah pada mikrokontroler AT89C52 dengan menggunakan
komunikasi serial. Untuk komunikasi infra merah ini di bagian pemancar
menggunakan dioda infra merah dan di bagian penerima menggunakan IRM
(infrared module) 8510. IRM 8510 mempunyai band pass filter, sehingga jika
pada sinyal pengirim dimodulasi dengan sinyal carrier sebesar 30 sampai 40
KHz, penerima otomatis dapat membedakan sinyal yang dikirim.

Setelah direalisasikan dari percobaan diperoleh jarak terjauh dalam
komunikasi data untuk menggerakkan robot adalah 63 cm. Hal ini terjadi karena
banyaknya gangguan (noise). Amplitudo noise yang mengganggu komunikasi
adalah amplitudo sebesar 3 volt, karena oleh mikrokontroler, amplitudo sebesar 3
volt dianggap logik 1 (satu). Jika data yang dikirimkan seharusnya logik 0 (nol),
tetapi karena adanya noise yang mempunyai amplitudo sebesar 3 volt, maka oleh
mikrokontroler penerima dianggap sebagai logik 1 (satu). Hal ini menyebabkan

data yang dikirim berbeda dengan data yang diterima.



ABSTRACT

Nowdays the growth of communications industry is very quickly,
especially in wireless communications. For example to move robot, with cable,
robot movement become limitedly. By using wireless communications the
problem of can be solved.

In this final project, designed and realized data communications by using
infrared using microcontroller AT89C52. For communications data using infrared,
in transmitter using dioda infrared and in receiver using IRM ( module infrared)
8510, where IRM 8510 have band pass filter

Communications data of infrared cannot too far, because progressively far
its distance, receiver cannot read the signal that send by transmitter. This matter
happened because many noise, because many other sources can transmit infrared
signal. And from experiment obtained that angle of infrared transmitter is 24°

from center.
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