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BAB I

PENDAHULUAN
1.1    Latar Belakang 
Robotika merupakan suatu bidang kajian multidisiplin yang terus berkembang hingga saat ini. Banyak sekali robot yang telah diaplikasikan di berbagai tempat seperti militer, industri dan sebagainya. Dan semua itu bertujuan untuk mempermudah pekerjaan manusia. Teknologi robot sekarang ini mampu membantu manusia untuk mengerjakan suatu masalah yang belum dapat diselesaikan oleh manusia secara maksimal. Robot mampu mengerjakan pekerjaan yang mempunyai tingkat kesulitan tinggi maupun tingkat resiko yang tinggi.

Pada dasarnya dalam hal pergerakan dan sifat perpindahannya, robot dibagi menjadi dua yaitu : robot statis dan robot mobil. Khusus untuk robot mobil tipe beroda dibagi lagi menjadi beberapa jenis sesuai dengan pergerakannya, yaitu : Synchronous steering, Tricycle, Ackermann steering, Differential steering, Skid steering, All wheel steering, dan sebagainya.

Sensor adalah suatu bagian yang penting dari sebuah robot. Sensor digunakan robot untuk mendeteksi adanya sebuah objek disekitar robot sehingga robot dapat melakukan pergerakan selanjutnya. Dalam masalah pergerakan, robot dapat dikendalikan ataupun bergerak sendiri. Pengontrolan pergerakan robot dapat dilakukan dengan berbagai cara, diantaranya : menggunakan remote control, menggunakan komputer, handphone, ataupun alat yang lain.
Pada tugas akhir ini penulis akan merancang dan merealisasikan sebuah robot yang mampu berjalan menghindari rintangan yang ada didepannya. Rintangan yang digunakan berupa benda yang tidak tergantung dari warna tertentu.
1.2 Identifikasi Masalah
1. Robotika adalah salah satu bidang/bahan kajian penelitian yang cukup menarik untuk diteliti saat ini. Oleh sebab itu, penulis mencoba untuk merealisasikan sebuah robot.
2. Ada terdapat dua kendali dalam robot yaitu manual dan otomatis. Dalam tugas akhir ini, penulis mencoba merealisasikan sebuah robot dengan kendali otomatis.
1.3 Batasan Masalah

Dalam tugas akhir ini, penulis akan membuat sebuah microcontroller yang kemudian direalisasikan kedalam sebuah robot. Adapun robot yang dibangun memiliki asumsi sebagai berikut : 

1. Robot yang dibangun berupa miniatur sebuah tank.
2. Pergerakan roda robot menggunakan  2 buah motor DC 
3. Robot yang direalisasikan tidak dapat mundur
4. Bermanuver pada lintasan datar dan tidak berlubang
5. Rintangan/halangan  bagi robot adalah benda padat (bukan benda cair ataupun api)
1.4 Maksud dan Tujuan

    Maksud dari penulisan tugas akhir ini adalah sebagai salah satu syarat kelulusan program Strata 1 jurusan Teknik Informatika Universitas Komputer Indonesia.
Adapun tujuan dari penulisan tugas akhir ini  adalah untuk merancang dan merealisasikan sebuah robot yang mampu berjalan menghindari rintangan/halangan yang ada di dekeliling robot, dengan semua sistem kerja robot mobil diatur oleh sebuah mikrokontroller.
1.5 Metodologi Penelitian
1.5.1
Metode Penelitian

Pada pelaksanaan tugas akhir ini dilalui beberapa tahapan yaitu :

1. Studi Literatur

Tahap ini dilakukan dengan membca makalah-makalah, buku acuan, hasil-hasil penelitian dan datasheet yang berhubungan dengan topik yang diambil.
2. Eksperimen

Eksperimen dilakukan oleh penulis dengan merancang dam membuat perangkat keras maupun perangkat lunak yang berhubungan dengan topik tugas akhir ini. Dalam eksperimen ini terdapat beberapa tahapan yaitu analisis, perancangan, implementasi dan juga pengujian dari perangkat keras maupun perangkat lunak sistem
1.5.2    Diagram Alir Penelitian


[image: image1]
1.5.3 
Perangkat Pendukung Penelitian

1.  Perangkat Lunak
 Perangkat lunak yang digunakan dalam penelitian ini adalah :

a. Sistem operasi Windows XP 

b. Bahasa pemograman Assembly 
c. Protel 99 SE, UMPS, Pinacle
2.  Perangkat Keras

 Perangkat keras yang digunakan dalam penelitian ini adalah :

a. Mikrokontroller AT89C51
b. Komputer / PC

c. Komponen Instrumentasi : IC LM7805, NE 555, LM741 dll.
1.6 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan tugas akhir yang penulis susun dibagi menjadi 5 (empat) bab, dimana cakupan isinya adalah sebagai berikut:
BAB I
PENDAHULUAN

Bab ini menguraikan secara umum latar belakang masalah, identifikasi masalah, batasan masalah, maksud dan tujuan, metodologi penelitian, dan sistematika penulisan tugas akhir.
BAB II
LANDASAN TEORI 
Bab ini akan menjelaskan
[image: image2.wmf] tentang teori-teori dasar atau pengertian yang berhubungan dengan permasalahan yang diangkat dan juga program-program yang berhubungan dengan pergerakan maupun kontrol pada robot.
BAB III
ANALISIS DAN PERANCANGAN
Bab ini akan memaparkan analisis dan juga perancangan robot dari segi perangkat lunak dan perangkat keras.
BAB IV  IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

Bab ini akan berisikan implementasi dari perangkat lunak dan juga perangkat keras kedalam robot. Dalam bab ini juga memaparkan hasil pengujian dari robot yang telah dibuat.

BAB V 
KESIMPULAN DAN SARAN


Bab ini berisi tentang kesimpulan dari semua pengujian yang dilakukan dan saran untuk memperbaiki ataupun pengembangan untuk selanjutnya
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