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ABSTRAK

Ltri beberapa Masifikasi vobot pang ada, mobil robol adeloh tpe robol vamy
paling populer dolam dume penelition robor. Sebutan ini biasy disnatan sebagar kata
Sunel ttamia wntuk mencari rujukan daton referensi vang berkafian dengan roborik di
mrernel. Publikosi dengen fuud vang bevkaitan dengan mobil vobot sering menjadi daya
rerik, tidai Sanva kelongan penelit tapi juge bagl kalangan awam. Dan PEREENHAUH
lngtha fuzzy pada mobile robof akan memperhgili kerjo ataupin perecratan davi mobil
Fobol i serdiel.

Pada mugas akliv ini aken difohas tentang mohil robol yang mampu bergerak
miaji dengon mervesuaikan Recepatan dan farek untek bergerak. Sebagat pengikur jurak
diymanakan xensor wltrasenik dan encoder unik menghitune kecepatan dori mehile robol
Sedanghan wtnk pergerakban mobil robol diginekan motor semva DX Pasat kesedali
rishot digrinaken mikrokorivoler Reresay REC/ T dengan mikrokonroler slave ATR9CS S
serfa diginakan logike fuzzyv untak mengotur pergerakion main mobil robor.

Heri hasil penelivian, mohil robor dapar melekuban pergerakban maju yang lebih
haik yaity pada soat memulal pergerakkan dan akan berbenti dengan mengeinakan
bogriker fuzzy sebagal kendali. Pereoboan dilekukan dengan meletakkan mobil robot pada
permukaan dotar dengan penoholang aian divnging berada di depan mebil robor, Pade
lintasan tersebut mobil rabor akan bereerak maju secara bertahap hingea kecepatan
fertenty dan pada jurak vang mlai mendekar mobil robet akan mengurangi kecepatan
secara bertahap pula fingge bechenii di jarak tertentn tevhadap dinding aton

penghalang

Kate kunci : mobil robat, Renesay REC/I3, encoder, sensor wltrasonik, logika fuzzy



BARI
PENDAHLULLAMN
1.1 Latar Belakang

Perkembangan suatu ilmu tak lepas dari peran para peneliti kalaw tak dapat
dikatakan bahwa justru penelitilah yang menyehabkan suatu ilmu it berkembang,
Robotk memiliki unsur yang sedikit berbeda dalam ilmu-ilmu dasar atau terapan
vang lain dalam perkembangan, llmu dasar biasanya berkembang dari sustu asas
atau hipotesis yang kemudian diteliti secara metadis, llmu terapan dikembangkan
setelah flmu-ilmu vang mendasarinya berkembang dengan baik. Sedangkan ilmu
robotik lebih sering  berkembang melalul pendekatan  praktis pada awalnya,
Kemudian melalui suatu pendekatan  atau perumpamaan (asumsi) dad hasil
pengamatan perilake makhiuk hidup atau benda/mesin. Peralatan berperak lainnva
dikembangkanlah penelitian secara woritis, Dari teori kembali kepada prakiis dan
dari sink robot berkembang menjadi lebih canggih [ 7]

Dari beberapa klasifikasi robot vang ada. mobil robot adalah tipe rohal vang
paling populer dalam dunia penclitian robot. Sebutan ini biasa digunakan sebagai
kata kunci utama entuk menceri rujukan atau referensi vang berkaitan denpan
rebotik di internet. Publikasi dengan judul yang berkaitan dengan mobil robat sering
menjadi daya tarik, tidak hanya kalangan peneliti tapi juga bagi kalangan awam,
Liari segi manfaat, penelitian tentany berbagai tipe mohil robot diharapkan dapat
membantu manusia dalam melakukan otomasi dalam transportasi, platform bergerak

antuk robot induserl, eksplorasi lanpa awak. dan masih banyak lagi.|7|



Menurul Endral7]. untuk fokus penelitian dalam domain robotik dapat
dikelompakkan kedalam analisa dinamik dan snalisa kinematik, Fokus penelitian
dapat diambil dengan titik berat perhatian lebih kepada kinematik atau dinamik atau
kedua-duanya. Dart analisa kinematik. bila obvek penclitian vang diambil adalah
kenfigurasi robat vang benar-benar baru (belum ada peneliti sebelumnya yang
mengkajiy, konicbusi keilmuan dapat diperoleh hanya dengan mengkaji persamaan
kinematik dan komtrol dasamya. Dalam bal ini seringkali pembahasan vane
mendalam  secara metematik diperlukan. Pembahasan khusus dalam hal dinamik
robot juga sangat menjanjikan dalam hal peroleban kontribusi keilmuannya, Tujuan
utama kapian dinamik niadalab untuk mendapatkan disain kontrol vang lasak
(robust) yang mampu meredam ganppuan dengan baik.

Ciabungan  kontrol kingmatik dan kontral - dinamik  vang  baik  akan
menghasilkan kontrol gerak roboi (robot motion control) vang lasak. Hal ini adalah
merupakan fujuan wtama dalam rneang bangun robot ideal. Namun demikian,
dewasa ini penelitian wentang aplikasi kecerdasan buatan dalam kontrol robot lehil
banyak ditujukan untuk memperoleh kontrol kinematik vang lebib canggih. Lebih-
lebih kebutuhan akan metoda navigasi, pemetaan medan penjelajah (path planning).
kemampuan untuk menghindari halangan (obstacle avoidance). dan kemuampuan
untuk menghindari tabarakan sesama robot {collision) masih diangpap lebih utama
daripada mengkaji kesempurnaan dan kepresisian persk robot. Kalaw tidak dapat
dikatakan bahwa kajian dinamik memang lebih rumit dibandingkan dengan kajian

kimematik.| 7|
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BAB V
PENLTUP
Kesimpulan
[¥ari hasil pengujian alat dan analisa dapat diambil beberapa kesimpulan:
Mikrokontroler Renesas REC/13 dapat digunakan sebagai pengontrol mebil robat
tdengan kendali logika fzzy.
Kedua motor servo bila diheri dengan pulsa frigh vang sama akan menghasilkan
Kecepatan yang berbeda.
Dari pengujian encoder, perhilungan kecepatan diperoleh wakiu dalam satu divisi
encoder tidak konstan.
Penggunaan logika fizzy pada mabil robal dapat membuat pergerakan mobil robot

febih halus dalam memulai bergerak hingga bechentd,

Saran

Dari penelitian ini untuk kedepan dapat disunakan antars lain:
IPengpunaan sensor jarak vang mengeunakan prinsip kerja selain sonar untuk
menghitung jarak seperti sensor jarak menggunakan infra merah.
Penggunaan deft pada roda sebapai penghubung pada motor sehingaa rear pada
motor fidak terpengaruh beban vang berlehihan,
Penggunaan motor vang lebih baik sepert] penggunaan motor DC yvang telak
dikembangkan khusus untuk pergerakan robot.
Penggunazn mikrokontroler yang lebih baik lagi dari vang telah dipunakan pada

penelitian ini.
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