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1.1 Latar Belakang Masalah

Perkembangan teknologi robotika membuat kualitas kehidupan manusia semakin tinggi. Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas maupun kuantitas produksi di berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah menjangkau sisi hiburan (entertainment) dan pendidikan (education) bagi manusia, seperti adanya Kontes Robot Indonesia (KRI) dan Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) antar mahasiswa.
Salah satu jenis robot yang belakangan ini banyak menarik minat mahasiswa untuk dikembangkan dan merupakan salah satu jenis robot yang digunakan dalam KRCI adalah mobile robot yang bergerak secara otonom. Kemampuan dari mobile robot ini sangat beragam sesuai dengan tingkat dan jenis keperluan. Misalnya kemampuan untuk mengenali lintasan, menghindari rintangan, mendeteksi keaktifan gunung berapi, dan sebagainya.

Robot otonom pada umumnya menggunakan mikrokontroler sebagai pengendali. Sistem mikrokontroler merupakan salah satu teknologi yang umum dan sering digunakan oleh manusia pada umumnya karena mikrokontroler memiliki aplikasi yang berbeda-beda dan beragam. Mikrokontroler AT89C51 termasuk salah satu jenis mikrokontroler dari keluarga MCS-51 yang dipelajari di Jurusan Teknik Komputer, Universitas Komputer Indonesia.

Berdasarkan uraian di atas, maka penulis tertarik untuk mengambil skripsi yang berjudul : “Robot Pencari Jalan Keluar Berbasis Mikrokontroler AT89C51 Menggunakan Sensor Infra Merah”.

1.2 Identifikasi Masalah

Pada skripsi ini penulis membuat sebuah robot dalam bentuk mobile robot yang bergerak secara otonom atau tanpa interferensi manusia. Untuk mempermudah dalam perancangan, pembuatan dan analisis robot ini, penulis mengidentifikasi beberapa masalah pokok yang meliputi cara kerja robot, spesifikasi hardware (rangkaian elektronik) serta software yang digunakan, sehingga robot yang dibuat dapat menyelesaikan misinya untuk mencari jalan keluar dari sebuah maze. Maze yang dimaksud berupa sebuah ruangan yang terdiri dari jalur-jalur yang mempunyai batasan tertentu yang disebutkan dalam batasan masalah.
1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan yang ingin dicapai dalam skripsi ini adalah menganalisis dan mengaplikasikan teknologi mikrokontroler AT89C51 dan sensor infra merah untuk membuat robot cerdas yang dapat mencari jalan keluar ketika diletakkan pada sebuah maze tertentu.

1.4 Metodologi Penelitian

Metodologi penulisan skripsi ini menggunakan teknik deskripsi atau paparan, dimana materi yang dipaparkan menyangkut masalah-masalah yang terdapat dalam batasan masalah yang merpakan hasil eksperimen dan analisis.

Adapun metode yang dilakukan dalam pengumpulkan data, yaitu :

1. Studi Literatur 

Studi literatur dilakukan dengan melakukan pembelajaran berbagai macam buku dan jurnal yang mendukung skripsi ini di internet.

2. Studi Eksperimen

Hal ini dilakukan dengan merealisasikan pembuatan mobile robot. Kemudian melakukan percobaan serta menganalisis perangkat keras, perangkat lunak dan cara kerja dari mobile robot tersebut. 

1.5 Batasan Masalah 

Dengan maksud agar pembahasan masalah dapat dilakukan secara terarah dan tercapai sesuai dengan yang diharapkan, maka perlu ditetapkan batasan-batasan permasalahan yang akan dibahas, yaitu:
1. Pergerakan robot hanya maju, hadap kanan, hadap kiri dan balik kanan.

2. Tidak ada pengaturan kecepatan motor DC.

3. Tegangan yang diberikan untuk motor DC antara 11,5 Volt sampai 12 Volt.

4. Maze yang digunakan hanya mempunyai satu pertigaan dan pertigaan tersebut bukan jalan buntu.

5. Maze tidak mempunyai perempatan.

6. Lebar jalur maze antara 40 cm sampai 56 cm.

7. Maze yang digunakan mempunyai penerangan minimal setara dengan 1550 lumen.

8. Alas maze harus rata dan lantai keramik.

1.6 Sistematika Penulisan

Secara sistematika penyusunan laporan yang akan dibuat terbagi dalam beberapa bab dengan pokok-pokok permasalahannya. Sistematika secara umum adalah sebagai berikut :
BAB I PENDAHULUAN

Bab ini berisi latar belakang masalah, identifikasi masalah, maksud dan tujuan, metodologi penelitian, batasan masalah serta sistematika penulisan, untuk mempermudah pembahasan pada bab-bab selanjutnya.

BAB II LANDASAN TEORI

Bab ini membahas teori-teori pendukung mengenai dasar-dasar dari perangkat yang digunakan dan cara pengaplikasian pada skripsi ini sehingga dapat memperjelas tentang alat yang akan dibuat.

BAB III PERANCANGAN SISTEM

Bab ini menguraikan tentang perancangan perangkat keras dan perangkat lunak mobile robot yang penulis rancang.
BAB IV ANALISIS MASALAH

Bab ini menguraikan tentang analisa kerja perangkat keras dan perangkat lunak mobile robot yang penulis rancang.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisi kesimpulan dari uraian pada bab sebelumnya dan saran-saran.
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