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Program Pengontrol 
 
/***************************************************** 
This program was produced by the 
CodeWizardAVR V2.03.3 Evaluation 
Automatic Program Generator 
© Copyright 1998-2008 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.l. 
http://www.hpinfotech.com 
Project :  
Version :  
Date    : 02/07/2010 
Author  : Freeware, for evaluation and non-commercial use only 
Company :  
Comments:  
Chip type           : ATmega16 
Program type        : Application 
Clock frequency     : 11,059200 MHz 
Memory model        : Small 
External RAM size   : 0 
Data Stack size     : 256 
*****************************************************/ 
#include <mega16.h> 
#include <delay.h> 
// Standard Input/Output functions 
#include <stdio.h> 
// Declare your global variables here 
void main(void) 
{ 
// Declare your local variables here 
unsigned char datarx; 
// Input/Output Ports initialization 
// Port A initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  
// State7=P State6=P State5=P State4=P State3=P State2=P State1=P State0=P  
PORTA=0xFF; 
DDRA=0xFF; 
// Port B initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T  
PORTB=0x00; 
DDRB=0x00; 
// Port C initialization 
// Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=Out Func2=Out Func1=Out Func0=Out  
// State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=0 State2=0 State1=0 State0=0  
PORTC=0x00; 
DDRC=0xFF; 
// Port D initialization 
// Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  
// State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T  
PORTD=0x00; 
DDRD=0x00; 
// Timer/Counter 0 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer 0 Stopped 
// Mode: Normal top=FFh 
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// OC0 output: Disconnected 
TCCR0=0x00; 
TCNT0=0x00; 
OCR0=0x00; 
// Timer/Counter 1 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer 1 Stopped 
// Mode: Normal top=FFFFh 
// OC1A output: Discon. 
// OC1B output: Discon. 
// Noise Canceler: Off 
// Input Capture on Falling Edge 
// Timer 1 Overflow Interrupt: Off 
// Input Capture Interrupt: Off 
// Compare A Match Interrupt: Off 
// Compare B Match Interrupt: Off 
TCCR1A=0x00; 
TCCR1B=0x00; 
TCNT1H=0x00; 
TCNT1L=0x00; 
ICR1H=0x00; 
ICR1L=0x00; 
OCR1AH=0x00; 
OCR1AL=0x00; 
OCR1BH=0x00; 
OCR1BL=0x00; 
// Timer/Counter 2 initialization 
// Clock source: System Clock 
// Clock value: Timer 2 Stopped 
// Mode: Normal top=FFh 
// OC2 output: Disconnected 
ASSR=0x00; 
TCCR2=0x00; 
TCNT2=0x00; 
OCR2=0x00; 
// External Interrupt(s) initialization 
// INT0: Off 
// INT1: Off 
// INT2: Off 
MCUCR=0x00; 
MCUCSR=0x00; 
// Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization 
TIMSK=0x00; 
// USART initialization 
// Communication Parameters: 8 Data, 1 Stop, No Parity 
// USART Receiver: On 
// USART Transmitter: On 
// USART Mode: Asynchronous 
// USART Baud Rate: 9600 
UCSRA=0x00; 
UCSRB=0x18; 
UCSRC=0x86; 
UBRRH=0x00; 
UBRRL=0x47; 
// Analog Comparator initialization 
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// Analog Comparator: Off 
// Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off 
ACSR=0x80; 
SFIOR=0x00; 
#asm ("nop")                     // Persiapan 
while (1) 
      { 
      // Place your code here       
      datarx=getchar(); 
      if(datarx=='p') //stop 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };  
      if(datarx=='w') //maju 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=1; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=1; 
          };  
      if(datarx=='s') //mundur 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=1; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=1; 
          PORTC.3=0; 
          }  
      if(datarx=='a') //kiri 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=1; 
          PORTA.3=1; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=1; 
          PORTC.3=1; 
          delay_ms(1000); 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
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          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };  
      if(datarx=='d') //kanan 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=1; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=1; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          delay_ms(1000); 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };  
      if(datarx=='2') //up cam 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=1; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=1; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=1; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=1; 
          delay_ms(1000); 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 

};  
      if(datarx=='5') //posisi awal 45derajat 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=1; 
          PORTA.2=1; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=1; 
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          PORTC.2=1; 
          PORTC.3=0; 
          }; 
 
 
  
      if(datarx=='8') //up cam 
          { 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=1; 
          PORTA.2=1; 
          PORTA.3=1; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=1; 
          PORTC.2=1; 
          PORTC.3=1;   
          delay_ms(1000); 
          PORTA.0=0; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=0; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };  
      if(datarx=='o') //sensor on 
          { 
          PORTA.0=1; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=1; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };  
      if(datarx=='z') //robot off 
         { 
         PORTA.0=1; 
          PORTA.1=0; 
          PORTA.2=0; 
          PORTA.3=0; 
          PORTC.0=1; 
          PORTC.1=0; 
          PORTC.2=0; 
          PORTC.3=0; 
          };         
      }; 
} 
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Program Simulasi Robot 
 
/***************************************************** 
This program was produced by the 
CodeWizardAVR V2.03.3 Evaluation 
Automatic Program Generator 
© Copyright 1998-2008 Pavel Haiduc, HP InfoTech s.r.l. 
http://www.hpinfotech.com 
Project :  
Version :  
Date    : 02/07/2010 
Author  : Freeware, for evaluation and non-commercial use only 
Company :  
Comments:  
Chip type           : ATmega16 
Program type        : Application 
Clock frequency     : 11,059200 MHz 
Memory model        : Small 
External RAM size   : 0 
Data Stack size     : 256 
*****************************************************/ 
#include <mega16.h> 
#include <delay.h> 
#define servokiri   PORTB.7 
#define servokanan  PORTB.6 
#define servotangan PORTB.5 
#define blow        PORTB.3 
#define off            PORTB.2 
#define RX1         PINA.4 
#define RX2         PINA.5 
#define RX3         PINA.6 
#define RX4         PINA.7 
#define PIR1        PINA.2            
#define PIR2        PINA.3 
// Declare your global variables here 
    int i; 
    int j; 
//PIR1=PIR Kiri 
//PIR2=PIR Kanan 
void main(void) 
    { 
    // Declare your local variables here 
    // Input/Output Ports initialization 
    // Port A initialization 
    // Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  
    // State7=P State6=P State5=P State4=P State3=P State2=P State1=P State0=P  
    PORTA=0xFF; 
    DDRA=0x00; 
    // Port B initialization 
    // Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=Out Func2=Out Func1=Out 
Func0=Out  
    // State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=0 State2=0 State1=0 State0=0  
    PORTB=0x00; 
    DDRB=0xFF; 
    // Port C initialization 
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    // Func7=Out Func6=Out Func5=Out Func4=Out Func3=Out Func2=Out Func1=Out 
Func0=Out  
    // State7=0 State6=0 State5=0 State4=0 State3=0 State2=0 State1=0 State0=0  
    PORTC=0x00; 
    DDRC=0xFF; 
    // Port D initialization 
    // Func7=In Func6=In Func5=In Func4=In Func3=In Func2=In Func1=In Func0=In  
    // State7=T State6=T State5=T State4=T State3=T State2=T State1=T State0=T  
    PORTD=0x00; 
    DDRD=0x00; 
    // Timer/Counter 0 initialization 
    // Clock source: System Clock 
    // Clock value: Timer 0 Stopped 
    // Mode: Normal top=FFh 
    // OC0 output: Disconnected 
    TCCR0=0x00; 
    TCNT0=0x00; 
    OCR0=0x00; 
    // Timer/Counter 1 initialization 
    // Clock source: System Clock 
    // Clock value: Timer 1 Stopped 
    // Mode: Normal top=FFFFh 
    // OC1A output: Discon. 
    // OC1B output: Discon. 
    // Noise Canceler: Off 
    // Input Capture on Falling Edge 
    // Timer 1 Overflow Interrupt: Off 
    // Input Capture Interrupt: Off 
    // Compare A Match Interrupt: Off 
    // Compare B Match Interrupt: Off 
    TCCR1A=0x00; 
    TCCR1B=0x00; 
    TCNT1H=0x00; 
    TCNT1L=0x00; 
    ICR1H=0x00; 
    ICR1L=0x00; 
    OCR1AH=0x00; 
    OCR1AL=0x00; 
    OCR1BH=0x00; 
    OCR1BL=0x00; 
    // Timer/Counter 2 initialization 
    // Clock source: System Clock 
    // Clock value: Timer 2 Stopped 
    // Mode: Normal top=FFh 
    // OC2 output: Disconnected 
    ASSR=0x00; 
    TCCR2=0x00; 
    TCNT2=0x00; 
    OCR2=0x00; 
    // External Interrupt(s) initialization 
    // INT0: Off 
    // INT1: Off 
    // INT2: Off 
    MCUCR=0x00; 
    MCUCSR=0x00; 
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    // Timer(s)/Counter(s) Interrupt(s) initialization 
    TIMSK=0x00; 
    // Analog Comparator initialization 
    // Analog Comparator: Off 
    // Analog Comparator Input Capture by Timer/Counter 1: Off 
    ACSR=0x80; 
    SFIOR=0x00; 
    #asm ("nop") 
    blow=0;                                         
    off=0; 
    while (1) 
          { 
          // Place your code here 
          PORTC=PINA; 
          if (RX1==1 && RX2==0 && RX3==0 && RX4==1) //OFF 
              { 
               off=1; 
              }; 
          if (RX1==0 && RX2==0 && RX3==0 && RX4==0) //berhenti 
              {servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(17600); 
              };     
           if (RX1==0 && RX2==0 && RX3==0 && RX4==1) //maju 
              {servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=0; 
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              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(17600); 
              };     
          if (RX1==0 && RX2==0 && RX3==1 && RX4==0)  //mundur 
              {servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=1; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=1; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(17600); 
              };                
          if (RX1==0 && RX2==0 && RX3==1 && RX4==1)  //kiri 
              {servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(17600); 
              };  
          if (RX1==0 && RX2==1 && RX3==0 && RX4==0)  //kanan 
             {servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
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              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=1; 
              delay_us(600); 
              servokiri=1; 
              servokanan=1; 
              servotangan=0; 
              delay_us(600); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(17600); 
              };  
         if (RX1==0 && RX2==1 && RX3==1 && RX4==0)  //undergroundcam 
              {servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=1; 
              delay_us(1900); 
              servokiri=0; 
              servokanan=0; 
              servotangan=0; 
              delay_us(18100); 
              i=8;                                   //45 derajat 
             };  
          if (RX1==0 && RX2==1 && RX3==1 && RX4==1)  //upcam 
              { i=i-1;                    // +10derajat 
               }; 
          if (RX1==0 && RX2==1 && RX3==0 && RX4==1)  //downcam 
              {i=i+1;                    //-10derajat 
              };  
          if(i==8)                                        // 45 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1900); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18100); 
                  }; 
              };  
          if(i==7)                                         //55 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1800); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
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                  servotangan=0; 
                  delay_us(18200); 
                  }; 
              };  
         if(i==6)                                               //65 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1700); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18300); 
                  }; 
              };  
         if(i==5)                                               //75 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1600); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18400); 
                  }; 
              };     
          if(i==4)                                               //85 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1500); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18500); 
                  }; 
             };    
          if(i==3)                                             //95 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1400); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18600); 
                  }; 
              };     
          if(i==2)                                              //105 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
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                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1300); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18700); 
                  }; 
             };            
           
          if(i==1)                                            //115 derajat 
             { for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1200); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18800); 
                  }; 
              };     
          if(i==0)                                              //125 derajat 
             {for(j=0;j<5;j++) 
                 {servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=1; 
                  delay_us(1100); 
                  servokiri=0; 
                  servokanan=0; 
                  servotangan=0; 
                  delay_us(18900); 
                  }; 
              };  
          if (RX1==1 && RX2==0 && RX3==0 && RX4==0)  //sensor on 
              {goto mulai;  
              };  
          mulai: 
            {if(PIR1==1 && PIR2==1)  
                  {    for(j=0;j<100;j++)                     //putar kiri        0 
                        {servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=0; 
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                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(17600); 
                        } 
                          if(PIR1==1 && PIR2==1)              //1Y 
                              {blow=1; 
                                for(j=0;j<200;j++)                   //putar kanan      10 
                                          {servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=0; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=0; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(17600);} 
                                 if(PIR1==1 && PIR2==1)            //11Y 
                                         { blow=1;                            //12 
                                            delay_ms(1000); 
                                            blow=0; 
                                            delay_ms(1000); 
                                             for(j=0;j<100;j++)                     //putar kiri        15 
                                                {servokiri=1; 
                                                  servokanan=1; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=0; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=0; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(17600); 
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                                                }  
                                              if(PIR1==1 && PIR2==1) 
                                              {blow=1;                                   //17 
                                               delay_ms(1000); 
                                               blow=0; 
                                               delay_ms(1000); 
                                              } 
                                              else 
                                              {goto mulai; 
                                              } 
                                         }     
                                 if(PIR1==1 && PIR2==0)           //11N 
                                         {for(j=0;j<100;j++)                     //putar kiri        13 
                                                {servokiri=1; 
                                                  servokanan=1; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=0; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=0; 
                                                  delay_us(600); 
                                                  servokiri=0; 
                                                  servokanan=0; 
                                                  servotangan=1; 
                                                  delay_us(17600); 
                                                }  
                                         blow=1;                             //14b 
                                         delay_ms(1000); 
                                         blow=0; 
                                         delay_ms(1000); 
                                         goto mulai; 
                                         } 
                              } 
                          if(PIR1==0 && PIR2==1)              //1N 
                              {  for(j=0;j<100;j++)                   //putar kanan      3 
                                  {servokiri=1; 
                                  servokanan=1; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=1; 
                                  servotangan=0; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=1; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(600); 
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                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=1; 
                                  servotangan=0; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=0; 
                                  servokanan=0; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(17600);} 
                                  if(PIR1==1 && PIR2==1)        //4Y 
                                  {blow=1;                                    //5       
                                   delay_ms(1000); 
                                   blow=0; 
                                   delay_ms(1000); 
                                   for(j=0;j<100;j++)                     //putar kiri        8 
                                        {servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=0; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=0; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(17600); 
                                        }  
                                   if(PIR1==1 && PIR2==1)         //9Y  
                                           {blow=1;                            //14a         
                                            delay_ms(1000); 
                                            blow=0; 
                                            delay_ms(1000); 
                                           goto mulai; 
                                           } 
                                   else                                              //9N 
                                           {goto mulai;                       //14b 
                                           }                                              
                                  } 
                                  if(PIR1==1 && PIR2==0)        //4N 
                                  {for(j=0;j<100;j++)                     //putar kiri        6 
                                        {servokiri=1; 
                                          servokanan=1; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=0; 
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                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=0; 
                                          delay_us(600); 
                                          servokiri=0; 
                                          servokanan=0; 
                                          servotangan=1; 
                                          delay_us(17600); 
                                        } 
                                  blow=1;                                          //7     
                                  delay_ms(1000); 
                                  blow=0; 
                                  delay_ms(1000); 
                                  goto mulai;                                                  
                                  } 
                              } 
                  }     
                  if(PIR1==1 && PIR2==0)   //kiri 
                  {for(j=0;j<100;j++) 
                         {servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(17600); 
                          }                                 
                  blow=1;         
                  delay_ms(1000); 
                  blow=0; 
                  delay_ms(1000); 
                  }     
                  if(PIR1==0 && PIR2==1) //kanan 
                  {for(j=0;j<100;j++) 
                          {servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
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                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(17600); 
                          }   
                  blow=1; 
                  delay_ms(1000); 
                  blow=0; 
                  delay_ms(1000); 
                  }    
                  if(PIR1==0 && PIR2==0) //bebas 
                  {for(j=0;j<500;j++) 
                         {servokiri=1;                               //kanan 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=1; 
                          servokanan=1; 
                          servotangan=0; 
                          delay_us(600); 
                          servokiri=0; 
                          servokanan=0; 
                          servotangan=1; 
                          delay_us(17600);   
                          } 
                  if(PIR1==1 || PIR2==1) 
                          {goto mulai; 
                          }        
                  if(PIR1==0 && PIR2==0)    //tetap ga da orang       
                         {for(j=0;j<500;j++) 
                                 {servokiri=1;                          //maju 
                                  servokanan=1; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(600); 
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                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=0; 
                                  servotangan=0; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=0; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=1; 
                                  servokanan=0; 
                                  servotangan=0; 
                                  delay_us(600); 
                                  servokiri=0; 
                                  servokanan=0; 
                                  servotangan=1; 
                                  delay_us(17600); 
                                 }  
                         } 
                  goto mulai; 
                  }        
            } 
         }   
    } 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LAMPIRAN C 

 

FOTO DAN GAMBAR 
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Foto Simulasi Robot 

 

 
 Pengontrol Robot tampak depan 

 

 
 Robot tampak atas Robot tampak samping 

  
 Pengujian sensor terhadap sudut Robot diatas area pengujian sensor 

 

 

 



C-2 

 

Foto Hasil Wireless Camera 
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Gamabar Robot  

 
Ukuran robot 

 
Tampak depan 
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Gambar Robot 

 
Tampak bawah 

 
Tampak atas 
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Foto Pergerakan Robot 

 
Pengendalian dengan PC, error karena kesalahan pengontrol 

 

 
Pengendalian dengan PC, berhasil robot bergerak maju, kanan, maju, kanan, 

maju, kiri, maju, kanan, mundur 
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Foto Pergerakan Robot 

 
Tidak ada orang di sekitar robot, error karena robot sempat berhenti seperti ada 

orang 

 

 
Tidak ada orang di sekitar robot, berhasil putar kanan kemudian maju 
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Foto Pergerakan Robot 

 
Orang di sebelah kanan robot, error karena sebelum sensor selesai menyensing 

sensor sudah tidak mendeteksi adanya orang sehingga robot berputar seperti tidak 

ada orang 

 
Orang di sebelah kanan robot, berhasil robot putar kanan dan led on 
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Foto Pergerakan Robot 

 
Orang di sebelah kiri robot, error karena sebelum sensor selesai menyensing 

sensor sudah tidak mendeteksi adanya orang sehingga robot berputar seperti tidak 

ada orang 

 

 
Orang di sebelah kiri robot, berhasil robot putar kiri dan led on 
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Foto Pergerakan Robot 

 
Orang di depan robot, error karena robot mengira orang ada di depan dan di 

kanan robot sehingga led on dua kali 

 
Orang di depan robot, berhasil robot mencari ke sebelah kiri, ke sebelah kanan, 

dan kemudian ke depan, karena di depan ada orang led on 
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