BAB I
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi robotika dewasa ini semakin pesat dan tidak terbatas. Hal ini ditandai dengan maraknya produsen robotika yang memproduksi segala jenis robot sesuai dengan kebutuhannya, mulai dari kebutuhan industri, kepolisian, pendidikan sampai keperluan rumah tangga. Robot - robot cerdas dan tangkas telah diciptakan dan tiap negara dan vendor robot dunia sepertinya saling berlomba dalam menciptakan inovasi baru dibidang robotika. Teknologi robotika itu sendiri merupakan perpaduan antara teknologi mikrokontroler, mekanik, elektronika dan jaringan syaraf tiruan. 
Teknologi robotika sekarang ini bukan lagi menjadi teknologi yang mahal dan terbatas, tetapi dikalangan pelajar dan mahasiswa juga ikut andil dalam penelitiannya. Dari hal itu banyak robot yang dapat diciptakan mulai dari robot pemadam api, robot pengangkut barang, robot sumo yang biasa di kompetisikan dan masih banyak robot lain yang telah diciptakan para peneliti. Namun demikian robot robot canggih dan cerdas itu bekerja berdasarkan intruksi dari ownernya sehingga teknologinya masih dapat dibilang pasif  karena tidak adanya media komunikasi antar robot. Komunikasi ini seperti halnya manusia dan mahluk hidup lainnya yang saling bertukar informasi antara mahluk satu dengan mahluk lainnya. Tahukah anda diantara sekawanan lebah atau kelelawar yang beterbangan secara acak dengan kecepatan yang relatif tinggi, tetapi tidak terjadi benturan ataupun tabrakan diantara mereka, semut-semut yang berbaris menuju tempat sisa makanan, hal ini dikarenakan adanya komunikasi diantara mereka.
Dari hal tersebut disini penulis mencoba mengangkat judul ”Perancangan Robot Swarm”. Diharapkan judul ini dapat menjadi secercah titik terang generasi baru robotika yang dapat berkomunikasi meskipun berbeda jenis dan pabrik pembuatnya. Dengan menggunakan media remote TV sebagai sumber data yang dipancarkan dari tiap robot dan diterima oleh robot lain, begitu juga sebaliknya. Metode ini juga ditunjang dengan menggunakan mikrokontroller BS2Sx dengan menggunakan bahasa pemrograman Basic.
1.2. Maksud dan Tujuan

Maksud dan tujuan dari perancangan sistem ini adalah :

1. Merancang sebuah sistem komunikasi antar robot yang diciptakan sehingga dapat terjadi komunikasi diatara mereka.

2. Membuat robot – robot berjalan dan tetap berada pada posisi yang seharusnya.

1.3. Batasan Masalah

Pada perancangan robot swarm ini penulis menggunakan 4 buah remote tv universal pada setiap robot untuk memancarkan data kepada robot lainnya. Penulis juga menggunakan mikrokontroller Basic stamp sebagai mikrokontrolnya dan komponen TSOP1556 sebagai sensor inframerah yang dipancarkan oleh remote di robot lain. Komponen lain yang digunakan penulis dalam projek ini adalah motor DC beserta drivernya dan frame beroda yang dimodifikasi sehingga dapat berjalan sebagaimana mestinya. Penulis mempertimbangkan beberapa hal untuk membatasinya guna mempermudah penulis dalam membuat pembahasan serta analisa rangkaian. Untuk media tempat robot berjalan disediakan tempat ukuran 120 x 120 cm
1.4. Metodologi Penelitian

Metodologi penulisan tugas akhir ini menggunakan teknik deskripsi atau paparan, dimana materi yang dipaparkan menyangkut masalah-masalah yang terdapat dalam batasan masalah.

Adapun metode yang dilakukan dalam pengumpulan data yaitu :

1. Studi Literatur


Studi literatur dilakukan dengan melakukan pembelajaran berbagai macam buku yang mendukung tugas akhir ini.
2. Perancangan


Yaitu mengaplikasikan teori yang didapat dari studi literatur dan dari hasil bimbingan, sehingga tersusun suatu perancangan sistem untuk bagian perangkat keras juga untuk bagian perangkat lunak.

3. Pengujian dan Analisis


Merupakan metode untuk mengetahui hasil dari perancangan system yang telah dibuat, apakah sudah berhasil sesuai dengan dengan yang direncanakan atau belum, selanjutnya akan dilakukan pengujian secara praktis dan jika terdapat kekurangan maka akan dilakukan beberapa perbaikan system sehingga akhirnya dapat diambil sebuah kesimpulan dari penelitian ini.
1.5.  Sistematika Penulisan

Untuk mempermudah dalam penyusunan Laporan Akhir yang lebih jelas dan sistematis, maka penulis membaginya dalam sistematika penulisan yang terdiri dari beberapa bab pembahasan dengan urutan sebagai berikut :

BAB I

PENDAHULUAN

Dalam bab ini penulis mengemukakan latar belakang pemilihan judul, maksud dan tujuan, batasan masalah, serta sistematika penulisan.
BAB II

LANDASAN TEORI
Bab ini akan menjelaskan tentang semua landasan teori yang berhubungan dengan projek yang akan dibuat.

BAB III
PERANCANGAN SISTEM
Pada bab ini dipaparkan tahap – tahap perancangan robot, mulai dari tujuan, komponen yang digunakan, perancangan, perakitan alat, dan juga cara menjalankan program yang digunakan.
BAB IV 

PENGUJIAN DAN ANALISA

Bab ini meliputi hasil dan bahasan yang ditekankan pada perumusan masalah, yaitu tentang flowchart, listing program, serta prinsip kerja dari rangkaian robot secara keseluruhan.

BAB V
KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini tentang kesimpulan dari hasil pembahasan serta saran yang diberikan penulis kepada pembaca
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