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ABSTRAK

Mesin Pemotong Rumput Automatik (MPRA) adalah sebuah mesin yang dibangunkan
untuk mengatasi masalah mesin rumput sedia ada. Mesin ini berfungsi secara automatik untuk
menjalankan kerja-kerja memotong rumput yang sebelum ini kita ketahui dilakukan secara
manual. lanya adalah sebagai satu alternatif untuk mengatasi pelbagai masalah berkaitan
mesin sedia ada. Projek yang dikuasakan dengan mikropemproses AT89S51 keluaran ATMEL
ini mampu beroperasi automatik dalam satu kawasan berumput. lanya akan beroperasi apabila
susinya dihidupkan dan meliputi kawasan tersebut dengan keupayaan mengelak dari halangan
dengan adanya litar pengesan infra merah. Sebarang halangan dalam operasi akan
mewujudkan pantulan dari isyarat pengesan dan ianya sekaligus menjana picuan berbeza pada
motor untuk mesin ini mengelak dari halangan tersebut sehinggalah ianya dapat beroperasi
semula. Projek ini sangat praktikal dengan masa sekarang yang mana diketahui sumber bahan
mentah semakin terhad. Mesin sedia ada memerlukan penggunaan minyak yang saban hari
semakin Dbekurang dan menyebabkan harganya melambung naik. Selain itu ianya
mengurangkan bentuk pencemaran dalam dunia hari ini dengan tidak membebaskan sebarang
gas atau bunyi. Inilah projek yang efisyen dan praktikal sebagaimana yang diharapkan dengan

nilai komersil yang mampu menjana keuntungan.
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ABSTRACT

Automatic Lawn Machine (ALM) is a machine that will developed to overcome
present lawn machine problem. This machine function automatically to carry out works
mowing of grass which previously we know done manually. It is as an alternative method to
overcome related variety problem existing machine. Project powered with AT89S51's
microprocessor this ATMEL's product able operating automatic within one grassy area. It will
operate when the switch on and cover that area with capacity escaped from obstacle with are
infrared detector circuit. Any obstacles in operation would create reflection from detection
signal and it altogether generate different direction in motor to this machine avoid from that
obstacle until it be able to operating again. This project so practical with present which known
raw material resources more circumscribed. Existing machine need oil to run where total of oil
decreases everyday today. That will make the price of machine increasing. Even though, this
machine also reduce the pollution in world today with no free any gas or sound. This is project

efficient and practical like those is hoped with able commercial value generate profit.
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1  PENGENALAN PROJEK

Sistem automatik adalah salah satu sistem yang sangat popular yang mana digunakan
pada masa kini. Pelbagai alatan serta pekakasan menggunakan sistem automatik dalam
menjalankan operasi kerja mereka. Penggunaan sistem automatik ini dapat membantu manusia
menjalankan kerja-kerja harian mereka dengan lebih mudah dan teratur. Selain
itu,pembangunan sistem automatik yang pesat dalam sesebuah negara akan membuktikan
negara tersebut adalah negara yang sedang membangun dan tidak ketinggalan dalam

tekonologi yang baru berbanding negara-negara lain.

Dengan merujuk kepada teknologi-teknologi sedia ada, satu atucara automatik telah
dibangunkan untuk membina satu projek yang berasaskan sistem automatik yang dikenali
sebagai Mesin Pemotong Rumput Automatik (MPRA). Bahagian utama projek ini dibina
menggunakan pengawal mikro AT89S51 keluaran Atmel. Penggunaan pengawal mikro ini
akan menjadikan pembinaan projek lebih mudah. Motor kehadapan dan kebelakang berkuasa
5Volt digunakan untuk mengawal pergerakan tayar (ke hadapan dan ke belakang). MPRA
adalah sesuai digunakan untuk rumput pada permukaan yang mendatar. lanya direka untuk
mengatasi sebarang halangan yang berada dalam kawasan operasi dengan cara mengelaknya.
MPRA boleh digunakan bagi tujuan komersil kerana kos operasinya yang efektif dan tidak

menggunakan sebarang unsur minyak.
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1.2 OBJEKTIF

Projek ini direka dengan beberapa inisiatif untuk membaiki mesin sedia ada. lanya

meliputi beberapa aspek yang dirasakan besesuaian dengan keadaan dan keperluan masa Kini.

Objektif utama projek ini adalah:

a)

b)
c)

d)

Untuk membangunkan sebuah mesin pemotong rumput yang beroperasi
secara automatik.

Untuk membangunkan mesin pemotong rumput yang bebas bunyi.
Mengurangkan pengunaan bahan mentah yang semakin terhad kerana
MPRA tidak menggunakan unsur minyak

Menjimatkan kos operasi.

1.3 PENYATAAN MASALAH

Projek ini direka khusus untuk mengatasi masalah yang sering membebankan

pengguna mesin rumput. lanya efektif dan praktikal bagi pengguna yang inginkan sebuah

mesin yang mampu mengatasi masalah seperti penggunaan tenaga kerja dalam memotong

rumput. Selain itu, mesin sedia ada yang kita ketahui beroperasi dengan menggunakan minyak

yang semakin terhad untuk menjana kuasa pada motornya. Motor ini seterusnya mewujudkan

bunyi bising dan membebaskan asap semasa operasi. Di samping itu, sistemnya lebih

kompleks di mana pengguna perlu berada berdekatan mesin untuk kerja-kerja memotong

walaupun sekadar untuk pemantauan. Bahagian mekanikal yang banyak pada mesin pemotong

rumput ini juga meningkatkan kos samada untuk penyelenggaraan atau baik pulih.
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1.4  SKOP PROJEK

Mesin ini akan bergerak ke kawasan operasinya secara automatik apabila ianya
dihidupkan. Jarak bagi menjalankan operasinya telah ditetapkan di mana mesin akan begerak
ke hadapan sejauh 3 meter dan akan berpusing ke kanan dalam gerak 90 darjah sejauh 1
meter.Mesin akan meneruskan perjalanan dan akan berpusing ke Kiri dalam jarak 90
darjah.Pegerakkan ini akan beterusan jika tiada sebarang halangan di jumpai.Apabila mesin ini
mengesan sebarang halangan dalam operasinya, ianya akan berundur secara automatik
sebanyak 15 cm dan menukarkan arah pegerakkan. Jika pengesan infra merah masih
mengesan halangan dalm 15 cm pertama mesin akan terus berundur 15 cm seterusnya. . Mesin
ini sangat sesuai untuk kegunaan di kawasan berumput tinggi dan mempunyai permukaan

yang mendatar.
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BAB 2

KAJIAN LITERATUR

2.1 PENGENALAN

Kajian literarture adalah salah satu cara untuk mendapatkan sumber rujukan dan
maklumat-maklumat berkenaan projek yang dibangunkan. Bagi projek ini, terdapat pelbagai
jenis maklumat yang berkenaan iaitu merekabentuk mesin rumput automatik ini. Terdapat
beberapa jurnal yang di analisis dan dikaji untuk melihat perbandingan di antara sistem yang
telah dibina mahupun yang akan dibangunkan ini. Jurnal-jurnal yang di kaji mempunyai cara

dan sistem tersendiri bagi mengatasi masalah mesin rumput yang sedia ada sekarang ini.

2.2 KAJIAN KES

Kajian kes merupakan satu alternatif untuk mengkaji cara atau inisiatif pereka lain
yang mempunyai tajuk dan tujuan yang sama. Kajian ini dilakukan berdasarkan sistem yang
memepunyai hubung kait atau persamaan dengan projek yang akan dibangunkan. Terdapat
beberapa perbezaan dari segi sistem yang dibangunkan atau penggunaan alatan.
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2.2.1 KAJIAN KES 1

(ROBOT PENGIKUT GARISAN MENGGUNAKAN MIKROKONTROLER AT89C51
DAN SENSOR INFRA MERAH)

Robot Pengikut Garisan merupakan robot yang bergerak secara automatik dimana
mempunyai misi mengikuti suatu garis pandu yang telah ditetapkan secara automatik.Tujuan
projek ini adalah untuk mencipta suatu Robot Pengikut Garis dengan menggunakan
mikrokontroler AT89C51 dan sensor infra merah. Sistem pegerakkan robot ini di adaptasi dari
pegerakkan pancuan empat roda biasa. Sistem pegerakkan ini bertujuan untuk menjimatkan
penggunaan masa pegerakkan. Pegerakkan robor ini bedasarkan sensor Infra Merah yang di

pasang pada robor tersebut.

Dari maklumat yang telah diprogramkan dalam mikrokontroler dan sensor yang
dipasang pada robot maka terhasilah robot yang mampu begerak mengikut garisan dengan
jejari lingkungan minimum 35 cm.Kepantasan robot begerak bagi mengelilingi satu elips
dengan diameter terpanjang 85 cm dan terpendek 65 cm ialah 5 cm/saat. Walaubagaimanapun
terdapat juga masa-masa di mana robot terkeluar dari garisan yang telah di tentukan tetapi
robot telah di setkan agar mencari kembali garisan tersebut dan kembali mengikut garisan bagi
menyiapkan satu pusingan lengkap. Di sinilah sensor berfungsi bagi mencari garisan yang

telah di tetapkan dan kembali mengikut garisan.

PROJEK INI DI HASILKAN OLEH:

1) Stevanus Budi Raharjo
2) Bambang Sutopo2

Mahasiswa S-1 Jurusan Teknik Elektro UGM, Y ogyakarta
Staf Pengajar di Jurusan Teknik Elektro UGM, Yogyakarta
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2.2.2 KAJIAN KES 2

(UEzMow2 Autonomous Lawnmower)

Tujuan projek ini dibina ialah untuk merekabentuk, melaksanakan, dan menguji
mesin rumput automatik. Sesebuah mesin rumput seharusnya mampu memotong rumput di
padang dengan sepenuhnya walaupun terdapat halangan ketika proses memotong rumput
tersebut. Mesin rumput tersebut seharusnya dapat mengelak ataupun mengatasi segala halangn
yang akan ditempuh ketika proses memotong rumput berjalan.Bagi projek ini, satu sistem GPS
akan dipasang pada mesin rumput ini bagi memberi panduan kepada mesin untuk memotong
rumput serta memberitahu pengguna di mana mesin rumput tersebut sedang beroperasi.
Manakala pengesan berfungsi mengesan segala halangan yang akan ditempuh oleh mesin
ketika proses memotong rumput. Jika pengesan mengesan halangan, pengesan akan
memberitahu litar kawalan mesin rumput bagi memberhentikan mesin ataupun mengelak
halangan tersebut. Selain itu, mesin rumput ini juga mempunyai sistem keselamatan yang
tinggi bagi mengelakkan berlakunya kecelakaan kepada mesin mahupun pengguna ketika

proses memotong rumput.

PROJEK INI DIHASILKAN OLEH :
1) Mark Randall (Ketua Rekaan Kerangka Robot)
2) Kenzie Koehler (Pembantu Rekaan Kerangka Robot)
3) Jeremy Cocco (Pembanguna Perisian)

4) Billy Ricky (Pembantu Pembangunan Perisian)

University of Evansville
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BAB 3

METODOLOGI

3.1 PENGENALAN

Dalam bab ini akan diterangkan peringkat-peringkat yang berkaitan dengan persiapan
projek. Setiap peringkat digubal dan dirancang dengan teliti bagi memastikan proses
pembangunan projek akan berjalan dengan lancar sehingga selesai. Namun, terdapat beberapa
peringkat yang amat penting dalam pembangunan sesebuah projek dan ianya perlu diambil

serius semasa pembikinannya.

Bagi melaksanakan projek ini, terdapat dua peringkat yang dikenalapasti sebagai
tunjang dan tulang belakang projek iaitu pembangunan perisian(software) dan pembinaan

model (hardware).
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3.2 REKEBENTUK PROJEK

Bagi menghasilkan sebuah kerangka yang ringan dan stabil, terlebih dahulu
rekabentuk projek perlu dilakar. lanya bertujuan untuk penempatan litar dan bahan lain pada
kerangka tersebut. Kerangka ini mestilah tahan lasak dan ringan agar ianya tidak
membebankan motor dan sesuai dengan kuasanya.Manakala saiz bagi kerangka projek ini
telah di kecilkan saiznya bersesuaian dengan projek serta kos projek. Bagi kerangka utama
projek ini yang menempatkan litar kawalan,litar pengesan dan tempat letak bateri berkeluasan
12 cm x 23 cm.Litar penerima pengesan di letak berasingan.Litar ini di tempatkan di hadapan
robot.Manakala tinggi robot setelah dipasang penutup ialah 18 cm.

| Tempat letak
bateri

2 o L Litar kawvalan

| —"Litar Pengesan

I

17 om

Rajah 3.0 : Dimensi kerangka utama
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