
BAB  I
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi dewasa ini kian pesat. Ini terbukti dengan adanya berbagai terobosan-terobosan teknologi yang semakin hari semakin bertambah, baik itu pengembangan dari teknologi yang pernah ada, ataupun suatu terobosan teknologi baru. Seperti halnya mikrokontroller yang merupakan suatu terobosan teknologi mikroprosesor dan mikrokomputer. Mikrokontroller ini banyak digunakan pada berbagai sistem kontrol. Sampai saat ini, sistem kontrol sudah banyak dirasakan/digunakan oleh berbagai kalangan masyarakat, dari orang tua sampai dengan anak-anak. Di kalangan mahasiswa misalnya, mikrokontroller banyak digunakan dalam perancangan-perancangan berbagai peralatan sistem kontrol yang sederhana, diantaranya sistem kontrol pada sebuah robot beroda (mobile robot). 
Saat ini sudah mulai diadakan berbagai pentas/kontes robot antar pelajar dan mahasiswa, baik itu robot berkaki atau beroda seperti Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) dan Kontes Robot Indonesia (KRI) yang setiap tahunnya di gelar oleh Direktorat Pendidikan Tinggi di Jakarta. Dalam mengikuti suatu kontes, robot yang didesain dan dirancang haruslah cerdas, handal, stabil, serta cepat dalam melakukan aksi di arena kontes. 

Pertimbangan-pertimbangan inilah yang sering menjadi kendala/hambatan dalam perancangan sebuah robot, sebab terkadang jika mengutamakan salah satu faktor misalnya faktor kecepatan, maka faktor yang lainnya seperti kestabilan gerak bisa saja tidak tercapai/terabaikan. Untuk mengatasi berbagai kendala tersebut, maka harus dilakukan studi yang sekaligus merancang sebuah robot dengan mempertimbangkan dan memilih bagian-bagian  pembangun robot yang tepat, yang spesifikasinya sesuai dengan kebutuhan, sehingga target yang ingin dicapai seperti kecerdasan, kestabilan, kehandalan, serta kecepatan robot dalam melakukan aksinya dapat tercapai.

1.2. Maksud dan Tujuan
Maksud dan tujuan dari penelitian ini adalah mempelajari dan memahami karakteristik sensor, aktuator yang digunakan, dan merancang/membuat sebuah robot cerdas beroda pemadam api yang dapat mencari dan memadamkan api lilin yang ditempatkan di sebuah ruangan pada arena lapangan yang telah ditentukan. (lampiran A halaman 73)
1.3. Batasan Masalah

Dalam tugas akhir ini, penulis membatasi permasalahan pada perancangan dan pengendalian gerak cepat robot, agar dapat melakukan pencarian sumber api dan memadamkannya dengan melewati beberapa rintangan serta dengan kecepatan yang relatif tinggi dan stabil, dengan mengacu pada peraturan Kontes Robot Cerdas Indonesia 2006. (lampiran A halaman 73 - 78) 

1.4. Metode Penelitian
Metodologi penelitian yang penulis lakukan adalah eksperimental dengan tahapan sebagai berikut :
1. Studi literatur  dan studi lapangan
Merupakan suatu metode pengumpulan data dengan cara membaca atau mempelajari buku-buku yang berhubungan dengan masalah yang menjadi topik dalam skripsi.
2. Perancangan

Yaitu mengaplikasikan teori yang didapat dari studi pustaka sehingga tersusun suatu perancangan sistem untuk bagian perangkat keras dan perangkat lunak.

3. Pengujian dan Analisis 

Merupakan metode untuk mengetahui hasil dari perancangan sistem yang telah dibuat, apakah sudah berhasil sesuai dengan yang direncanakan atau belum, selanjutnya akan dilakukan pengujian baik secara teoritis maupun praktis, dan jika terdapat kekurangan maka akan dilakukan beberapa perbaikan sehingga akhirnya penulis dapat mengambil sebuah kesimpulan dari penelitian ini.
1.5. Sistematika Penulisan
Adapun sistematika penulisan pada tugas akhir ini adalah :

BAB I.
PENDAHULUAN

Dalam bab ini membahas mengenai latar belakang, maksud dan tujuan penulisan, batasan masalah, metoda penulisan dan sistematika penulisan.
BAB II.
LANDASAN TEORI

Dalam bab ini membahas tentang teori-teori dasar yang berhubungan dengan perancangan serta alasan-alasan pemilihan komponen pembangun robot.
BAB III.
PERANCANGAN SYSTEM
Dalam bab ini membahas tentang perancangan komponen-komponen pembangun robot beserta algoritma yang digunakan.
BAB IV.
UJI COBA DAN ANALISIS SYSTEM
Dalam bab ini membahas tentang cara kerja robot secara keseluruhan. 

BAB V.
KESIMPULAN DAN SARAN

Dalam bab ini berisi kesimpulan dan saran yang didapat selama penelitian.
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