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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Beraneka ragamnya kegiatan yang dilakukan manusia dalam memenuhi kebutuhan, baik dalam lingkungan kerja maupun dalam kehidupan sehari-hari diperlukan media yang mampu membantu menyelesaikan suatu pekerjaan secara cepat dan efisien. Mengingat segala aktifitas manusia yang semakin hari semakin meningkat, sehingga waktu yang tersedia menjadi sangat terbatas.

Dengan perkembangan teknologi komputerisasi diberbagai bidang, memberikan teknik baru dengan memanfaatkan komputer sebagai suatu media yang dapat membantu manusia menyelesaikan pekerjaannya.  Hal ini didasari oleh segi efisiensitas baik dari efisiensi waktu, tenaga dan biaya. Untuk itu perlu dibangun suatu sistem yang mampu membantu menyelesaikan suatu pekerjaan yang berhubungan dengan perangkat keras. Perangkat keras yang mungkin dapat meringankan pekerjaan salah satunya adalah dalam bentuk robot mekanik yang desain dimensi geraknya disesuaikan dengan kebutuhan.

Dalam skripsi ini membahas tentang perancangan dan pembuatan sistem aplikasi sederhana untuk mengendalikan suatu perangkat keras yang memiliki piranti berupa lengan robot xyz dengan motor dc sebagai penggeraknya. Robot yang dimaksud terdiri dari beberapa rangkaian yaitu: rangkaian driver motor dc sesuai dengan jumlah motor dc yang digunakan, rangkaian unit decoder-encoder dan rangakaian PPI 8255 sebagai antarmuka ke komputer.

1.2 Identifikasi Masalah

Masalah yang dibahas dalam skripsi ini adalah masalah dalam pembuatan sistem aplikasi untuk mengendalikan robot berbentuk lengan xyz adalah:

1. Bagaimana merancang dan membuat suatu sistem aplikasi yang mampu mengendalikan suatu perangkat keras robot berbentuk lengan xyz ?

2. Apakah sistim aplikasi yang dibuat mampu menjalankan lengan robot tersebut sehingga dapat berkerja sesuai dengan apa yang direncanakan ?

1.3 Batasan Masalah

Batasan masalah skripsi ini perlu dilakukan untuk mencegah melebarnya topik permasalahan, adapun batas kajiannya yang ditentukan adalah sebagai berikut :.

1. Sistem aplikasi yang dibuat hanya berfungsi untuk mengendalikan mekanik penggerak atau motor dc yang ada pada perangkat keras robot lengan xyz.

2. Robot ini hanya dapat mengangkat obyek dengan berat dan ukuran berskala kecil, karena kemampuan robot juga tergantung pada bentuk dan juga piranti yang dipasang pada lengan robot yaitu pencengkram (griper) yang digunakan untuk memegang obyek
3. Robot ini bersifat statis atau tidak bisa berpindah tempat, sebab didesain mempunyai pangkal dan hanya merupakan contoh simulasi robot, sehingga jarak obyek yang diangkat oleh lengan robot hanya pada jarak tertentu sesuai jangkauan lengan pencengkram kurang lebih 18 cm.

1.4 Maksud Dan Tujuan

Maksud dan tujuan dari skripsi ini adalah merancang dan membuat sistem aplikasi yang mampu mengendalikan suatu perangkat keras dengan menggunakan komputer sebagai pengendali untuk menggerakan perangkat keras robot lengan robot xyz.

1.5 Metodologi Penelitian

Pada pembuatan skripsi ini digunakan beberapa metode penelitian antara lain sebagai berikut :

1. Studi Literatur

Tahap ini merupakan tahap pengumpulan bahan referensi dari berbagai literature yang berkenaan dengan pembuatan sistem dalam skripsi ini sehingga akan memudahkan proses pangerjaan selanjutnya.

2. Eksperimen

Metode penelitian ini termasuk non hipotesis sehingga dalam langkah penelitian tidak memerlukan perumusan hipotesis. Metode ini digunakan untuk menemukan suatu model atau prototipe dan apabila dalam pelaksanaannya terdapat kesulitan atau hambatan maka diadakan modifikasi terhadap model maupun pelaksanaannya.

3. Diagram alir metode penelitian
Untuk mendapatkan hasil penelitian yang baik diperlukan urutan langkah penelitian yang terstruktur. Adapun tahapan penelitian ini secara garis besarnya dapat dilihat pada gambar 1.1 dibawah ini :


Gambar I.1: Diagram alir metode penelitian

4. Perangkat yang digunakan

Untuk pembangunan sistem aplikasi pada skripsi ini digunakan perangkat lunak dan perangkat keras dengan spesifikasi sebagai berikut :

a. Perangkat lunak

· Sistem operasi Windows 98

· Borland Dhelpi 5.0

b. Perangkat keras

· Seperangkat komputer dengan processor Intel Pentium II 350 MHz

· Rangkaian PPI 8255

· Rangkaian DTMF Enkoder

· Rangkaian DTMF Dekoder

· Rangkaian driver motor DC

· Motor DC

· Adaptor 12 volt

1.6 Sistematika Penulisan

Sistematika yang digunakan dalam penulisan skripsi ini disusun dengan sistematika sebagai berikut :

BAB I 
Pendahuluan

     Pada bagian ini dibahas tentang latar belakang permasalahan, identifikasi masalah, batasan masalah, maksud dan tujuan, metodologi penelitian dan sistematika penulisan laporan.

BAB II
Landasan Teori


Pada bab ini membahas tentang dasar-dasar teori yang berkaitan seperti mikrokontroler, perangkat antarmuka dan konsep-konsep yang digunakan sebagai dasar untuk memecahkan persoalan yang telah dirumuskan.

BAB III Perancangan Sistem


Pada bab ini dikemukakan tentang perancangan sistem mulai dari pembuatan perangkat keras baik dari piranti robot maupun rangkaian-rangkaiannya, perancangan sistem aplikasi yang meliputi prosedur program, diagram alir program, desain perangkat lunak dan algoritma.

BAB IV Implementasi Sistem


Pada bab ini membahas proses implementasi sistem serta pengujicobaan terhadap perangkat yang telah dibangun.

BAB V Kesimpulan dan Saran


Pada bab ini berisikan tentang kesimpulan yang didapat dari hasil kerja atau evaluasi skripsi serta saran yang mungkin dapat membantu penyempurnaan pada skripsi ini untuk pengembangan lebih lanjut.
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