PERANCANGAN PROTOTYPE SISTEM OTOMASI PENGENDALI MOBIL ROBOT JARAK JAUH DENGAN MENGGUNAKAN RADIO CONTROL CAR
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	Abstraksi

Control automatic memegang peranan penting dalam era teknologi masa kini dan akan bertambah besar peranan dan keterkaitannya hampir dalam setiap kegiatan manusia di masa yang akan datang, dari dalam rumah sampai ke antariksa. Control automatic bukan saja memudahkan dan meningkatkan prestasi kerja instansi, tetapi juga membantu manusia atau menggantikan sebagian dari tugasnya karena tidak mungkin atau tidak perlu dilakukannya sendiri. Tentu hal tersebut terjadi justru karena kesadaran akan kemampuan manusia yang sangat terbatas, waktu dan kesempatan yang tidak memungkinkan atau karena dapat membahayakan keselamatan jiwanya.

	

	ABSTRACT

Automatic control play a part important in present day technological and will growing larger role and its almost in each every activity of human being in the future, from within house to antariksa. Automatic control not only facilitating and improving institution labour capacity, but also assist human being or replace some of its duty because not possible to or needn't do of own. Of course the mentioned happened exactly because awareness of ability of human being will very limited, opportunity and time which not enable or because can endanger safety of his soul.


Pendahuluan 

Dengan  adanya teknologi yang semakin modern ini, diharapkan mampu diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. Sebagai contoh adalah mobil robot. Mobil robot ini dirancang untuk membantu memudahkan pekerjaan manusia. Untuk mengendalikan  mobil robot menuju ke suatu tempat haruslah  dilakukan  secara manual sedemikian rupa sehingga mobil robot tersebut dapat berjalan menuju tujuan yang dimaksud. 
Untuk memberikan kemudahan kepada pengguna mobil robot  agar tidak sepenuhnya mengendalikan mobil robot menuju  tujuan tertentu, sebagian pekerjaan dapat diganti dengan suatu sistem otomasi yang dikontrol oleh komputer. Dengan alasan tersebut maka penulis menggunakan RC car sabagai prototype dari mobil robot. Pengontrolan RC car dipindahkan ke komputer yang dilengkapi dengan software yang akan penulis buat..
Definisi Masalah

Untuk  menjalankan sebuah mobil robot, pengendali harus mengendalikannya secara manual agar dapat mencapai tempat tertentu. Kontrol tersebut digunakan untuk menggerakkan mobil robot maju, mudur, belok kiri dan belok kanan. Dengan adanya kontrol ini kita dapat menggerakkan mobil robot  sesuai dengan arah yang kita inginkan.

Untuk memberikan kemudahan kepada pengguna agar tidak sepenuhnya  mengendalikan mobil robot menuju tujuan tertentu, sebagian pekerjaan dapat diganti dengan suatu sistem otomasi yang dikontrol oleh komputer. Karena mungkin saja suatu perjalanan dari satu tempat ke tempat lain melewati sebuah rute yang sama (pernah dilalui sebelumnya). Sehingga tugas mengendalikan mobil robot ini dapat digantikan oleh suatu sistem otomasi yang dikontrol oleh komputer.

Solusi 

Solusi ini dititikberatkan pada perancangan software yang digunakan untuk menggantikan kontrol manual RC car. Software yang penulis buat terintegrasi dengan komponen elektronika yang dirancang khusus agar dapat menggantikan fungsi radio control dalam hal pengendalian RC car. Dalam software ini, terdapat sebuah database yang terdiri dari tabel-tabel yang berisi informasi-informasi berikut :

· Waktu dalam T (T adalah satuan waktu yang akan disesuaikan; dalam mili-detik atau detik saja) untuk menentukan perintah apa yang akan dikirimkan pada waktu ke T.

· Set (lurus, kiri, kanan) untuk menentukan pada waktu ke-T RC car harus bergerak lurus, belok kiri, atau belok kanan

· Set (diam, maju, mundur) untuk menentukan pada waktu ke-T RC car harus maju, mundur, atau diam.
Setiap jalur memiliki satu tabel. Data-data dalam tabel diisikan secara otomatis pada saat pertama kali RC car “dikenalkan” pada lintasan.
Hal yang dilakukan untuk menggantikan kontrol manual dengan kontrol otomatis pada RC car adalah men – scan rute perjalan yang akan dilalui oleh RC car  yang kemudian disimpan pada komputer  . Sehingga pada saat RC car akan melalui rute tersebut otomasi dapat dilakukan dengan cara pembacaan rute yang telah disimpan sebelumnya.

Flowchart untuk scan rute :
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Flowchart untuk baca rute :
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Simulasi Program Aplikasi pada RC Car

Untuk menjalankan program aplikasi dibuat suatu skenario rute perjalanan seperti pada gambar di bawah :
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Skenario Rute Perjalanan 

Keterangan  gambar :

1. Berdasarkan detak 
· D1, D2, D3, D4, ...Dn  adalah detak yang diterima dari RC car

· Setiap ½  putaran roda depan RC car, detak dikirim oleh RC car ke komputer

· Detak yang diterima dari RC car menyatakan bahwa RC car siap menerima perintah selanjutnya dari komputer

· Jarak bisa ditentukan dari ½ * keliling roda*counter

· Setiap perubahan perintah, variabel interval di set 0

· Setiap menerima detak baru, interval bertambah 1

· Setelah ada perintah baru, perintah yang lama disimpan berserta intervalnya dalam tabel

2. Berdasarkan timer
· T1, T2, T3, T4, ...Tn  adalah timer dengan interval 500  mili second (½   detik)

· Setiap ½  detik, perintah dikirim komputer ke RC car

· Setiap perubahan perintah, variabel interval di set 0

· Setiap menerima ½ detik, interval bertambah 1

· Setelah ada perintah baru, perintah yang lama disimpan berserta intervalnya dalam tabel

Keterangan titik-titik pada gambar skenario rute perjalanan 

· A 
: Tidak ada penekanan keyboard (COMM_MAJU = DIAM, COMM_BELOK = LURUS)

· A – B 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· B 
:  Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol  ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KANAN)

· B – C 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· C 
: Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KANAN)

· C – D 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· D 
: Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KIRI)

· D – E 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· E 
: Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KIRI)

· E – F 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· F 
: Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KIRI)

· F – G 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· G 
: Tekan tombol ( pada keyboard kombinasikan dengan tombol ( (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = KANAN)

· G – H 
: Tekan tombol ( pada keyboard (COMM_MAJU = MAJU, COMM_BELOK = LURUS)

· H 
: Tidak ada penekanan keyboard (COMM_MAJU = DIAM, COMM_BELOK = LURUS)

Kesimpulan 
Kesimpulan yang didapat dari pembuatan skripsi ini adalah :

1. Otomasi pengendali mobil robot jarak jauh yang menggunakan RC car sebagai prototype dilakukan dengan menggantikan kontrol manual pada RC car dengan kontrol dari komputer

2. Dengan rangkaian elektronika pada RC car dan pembuatan software yang mendukung, dapat dibuat sebuah mobil robot sederhana yang dapat mengenali jalan dan dapat berjalan secara otomatis.

3. Komunikasi pararel antara PC dan rangkaian elektronika pada RC car dapat dilakukan dengan baik.

4. Untuk melakukan pembacaan skenario rute yang telah dibuat sebelumnya, pembacaan dengan menggunakan timer lebih baik daripada dengan detak, hal ini dikarenakan untuk timer perintah yang diterima kontinyu setiap ½ detik.
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