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ABSTRAK

Robotik merupakan salah satu bidang ilmu dalam dunia pendidikan yang

banyak diminati. Teori robotik banyak digunakan sebagai sarana pembelajaran

dalam dunia pendidikan, yang meliputi logika berpikir, pemecahan masalah, dan

penerapannya. Konsep dasar dari teori robotik diterapkan salah satunya melalui

bahasa pemograman.

Diagram alir merupakan diagram yang menguraikan langkah-langkah

penyelesaian suatu masalah. Langkah-langkah penyelesaian pada diagram alir

menggunakan simbol-simbol khusus yang mudah dimengerti. Dengan diagram

alir, dasar-dasar bahasa pemrograman menjadi lebih mudah dipahami.

Pada Tugas Akhir ini, dibuat suatu perangkat lunak berbasis diagram alir

dengan simbol-simbol dari tiap blok diagram memiliki perintah yang digunakan

untuk menggerakkan robot. Perintah ini berupa source code yang dikirim dari PC

ke mikrokontroler AT89S52. Mikrokontroler menampilkan simulasi  berdasarkan

diagram alir yang dibuat pada perangkat lunak. Simulasi output dari perangkat

lunak ditunjukkan pada port 0 mikrokontroler, sedangkan simulasi input dari

perangkat lunak ditunjukkan pada port 1 mikrokontroler.

Simulasi output yang dihasilkan sesuai dengan diagram alir pada

perangkat lunak, karena itu perangkat lunak yang dibuat dapat digunakan untuk
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mengontrol robot. Untuk dapat diimplementasikan secara langsung pada robot,

diperlukan devais tambahan seperti driver, ADC, DAC, dan lain-lain.
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ABSTRACT

Robotic is one of the science area in the world of education which

enthused many. Theory of robotic used as study media in the world of education,

covering logic thinking, problem solving, and  applying of. Basic concept of

robotic is applied for language of programme

Flowchart is diagram which elaborating steps of problem solution. Steps at

flowchart using special symbols which is easy to understood. With flowchart,

bases language of programme become comprehended easier.

At This Final Project, has been made a software based on flowchart with

symbols of each diagram block have command which is used for controlling

robot. This command is source code which is sent from PC to AT89S52

microcontroller. Microcontroller present simulation based on flowchart which is

made at software. Simulation of output from the software is shown at port 0 of

microcontroller, simulation of input from the software is shown at port 1 of

microcontroller.

The result of output simulation according to flowchart at software,

therefore software have been made can be used to control robot. For robot directly

implementation needed additional device, as driver, ADC (Analog to Digital

Converter), DAC (Digital to Analog Converter), and others.
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