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ABSTRAK

Seiring dengan berkembangya teknologi, manusia menciptakan robot
untuk mempermudah dan mengurangi resiko pekerjaan manusia. Dengan
banyaknya aksi demonstrasi saat ini, pasukan anti huru-hara selalu berada dalam
keadaan paling bahaya. Atas dasar ini lah Tugas Akhir ini dibuat.

Pada Tugas Akhir ini dibuat simulasi robot pendeteksi manusia yang
dilengkapi wireless camera, gas air mata dan sensor gerak. Simulasi robot ini
sebagai langkah awal untuk dikembangkan menjadi robot anti huru hara. Robot
menggunakan sensor PIR untuk mendeteksi gerakan manusia, ATMEGA16
sebagai pengontrol mikro dan TLP/RLP 434A untuk komunikasi data antara robot
dan komputer secara wireless. ATMEGA16 diprogram dengan bahasa C untuk
melakukan proses data yang terbaca sensor dan perintah dari komputer.

Robot diuji pada keadaan indoor dan outdoor dengan jarak yang berbeda
untuk mengetahui kinerja sensor dan komunikasi. Hasil percobaan menunjukkan
bahwa simulasi robot ini dapat dikontrol dengan baik dari jarak 10m sampai 30m.
Pengujian pengendalian dengan sensor di dalam ruangan agar robot dapat
mendeteksi manusia secara otomatis berhasil 75%. Untuk pengujian di luar
ruangan robot berhasil mendeteksi dengan persentase keberhasilan 50%. Dari
beberapa percobaan robot lebih mudah mendeteksi gerakan manusia bila ada dua
atau tiga orang di depannya.

Kata kunci : TLP/RLP434A, sensor PIR, pengontrol Mikro ATMEGA16.
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ABSTRACT

Nowadays one of high technologies is developing replacement human with
robot to reduce the rick of hazardous work. Settling down riots is a dangerous and
needs to be done in safe way. This Final Project is based on riots matter.

This Final Project creates simulation of human detector robot with wireless
camera as first step from anti riots robot. Robot uses PIR sensor as human motion
detector, ATMEGA16 as microcontroller and TLP/RLP 434A for wireless data
communication between robot and computer. ATMEGA16 is embedded with C
program for data processing from sensor and command from computer.

Robot is experimented on indoor and outdoor condition also different of
distance to acknowledge performances of sensor and communication. The
experiment results show the robot can be controlled well in below 30m. The
experiment at indoor result show the robot can move automatically and success
75%. The experiment at outdoor result show the robot can move automatically
and success 50%. From several experiment result show robot easily to detect

human motion if two or three people in there.
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