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ABSTRAK

Akhir-akhir ini teknologi sudah berkembang sangat pesat. Penerapan
teknologi semakin memudahkan manusia dalam melakukan pekerjaannya. Salah
satu teknologi yang sedang banyak digunakan adalah teknologi wireless.
Penggunaan teknologi wireless dapat melalui beberapa media, salah satunya
adalah melalui media infra merah yang terdapat pada remote Tv. Remote Tv
mempunyai beberapa kelebihan dibandingkan dengan teknologi wireless lainnya,
diantaranya adalah user friendly, lebih fleksibel (universal remote), ketersediaan
barang yang cukup banyak di pasaran, harganya yang lebih murah dan remote Tv
efektif untuk digunakan di lokasi indoor. Selain itu, remote Tv juga dapat menjadi
pengendali robot diantaranya adalah prototipe robot forklift.

Pada Tugas Akhir ini, telah dibuat prototipe robot forklift yang
dikendalikan melalui remote Tv Sony RM-827s berbasis AVR ATMegal6 serta
IR-8510 sebagai sensor. Pada Tugas Akhir ini dilakukan 4 buah pengujian yaitu
pengujian bentuk sinyal di penerima, pengujian robot di lokasi indoor untuk sudut
kerja 0° dan +45°, pengujian beban maksimal yang mampu diangkat oleh robot
beserta waktunya dan pengujian keseimbangan robot. Berdasarkan hasil pengujian
dapat disimpulkan bahwa remote Tv dapat mengendalikan prototipe robot forklift
dengan baik pada lokasi indoor sampai jarak +12 m untuk sudut kerja 0° dan jarak
+6,5 m untuk sudut kerja +45° serta robot dapat mengangkat beban maksimal 500

gr dengan keseimbangan robot masih tetap stabil.

Kata Kunci:  Remote Tv, Robot Forklift, Mikrokontroler ATmegal6.
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ABSTRACT

Recently technology has been rapid developing. Technology
implementation is easier for people to do their job. One of technologies that in the
process of used is wireless technology. The wireless technology can be used via
some medias, one of them is through infrared media found on Tv remote. Tv
remote has some excesses compared to the other wireless technology. Among
others, friendly users, more flexible (universal remote controller), adequacy of
goods in marketplace, cheaper, and Tv remote is effective to be used in indoor
location. Besides, Tv remote can also become robot controllers such as prototype
forklift robot.

In this final assignment, it has been made forklift robot prototype
controlled by Sony RM-827s Tv Remote based on AVR and IR-8510 as sensor. In
this final assignment it is done 4 item testing such as testing of signal pattern in
receiver, testing of forklift robot prototype controlling in indoor location for work-
degree 00 and 450, maximum load testing that could be lifted by robot along with
its time, and testing forklift robot prototype balancing. Based on examination
could be summarized that TV remote can control well forklift robotic prototype
components for indoor location till 12 m for work-degree 0° and +6,5 m for
work-degree 45°. Forklift robot prototype can lift up load till 500 gram with robot

balancing is still stable.
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