BAB  I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
Dewasa ini perkembangan teknologi di dunia semakin pesat, hal ini terlihat dari banyaknya penelitian – penelitian yang dilakukan dalam pengembangan teknologi  untuk mengurangi beban kerja manusia. Dalam bidang robotika, teknologi – teknologi baru terus dikembangkan untuk menciptakan robot yang berfungsi untuk membantu pekerjaan manusia. Sebagai contoh banyak industri – industri saat ini telah menggunakan teknologi robot yang bertujuan untuk mengurangi beban kerja dan resiko pada manusia, baik dalam hal produksi , kontrol kwalitas bahkan robot dapat membantu melakukan observasi pada pasca bencana, sehingga resiko kecelakan dan biaya produksi dapat dikurangi.
Pada umumnya robot yang menggunakan roda sebagai alat geraknya akan mengalami kesulitan dalam bernavigasi pada medan yang tidak rata. Dimana perbedaan ketinggian objek  serta permukaan yang dilalui robot tidak dapat diprediksi dapat menyebabkan robot beroda tidak dapat bernavigasi . Untuk menanggulangi permasalahan tersebut maka perlu dibangun robot berkaki yang memiliki dua derajat kebebasan, dimana robot memiliki dua arah pergerakan kaki yaitu gerak ke atas dan ke bawah serta ke depan dan ke belakang berdasarkan sumbu x dan y. Robot berkaki ini memiliki kemampuan bergerak secara asimetri, dimana robot dapat membedakan ketinggian objek yang dilewati. Kemampuan tersebut dapat mempertahankan keseimbangan robot saat berjalan pada medan yang memiliki permukaan tidak rata. 
Adanya pertandingan Robogames di San Mateo, pada kategori Walker Challenge yang bertujuan mengumpulkan ide – ide membuat robot yang mampu berjalan pada medan yang tidak dapat diprediksi, dari ide tersebut nantinya robot dapat melakukan observasi planet. Di indonesia sendiri, robot jika diimplementasikan pada dunia nyata, robot dapat diterjunkan untuk melakukan observasi pada area pasca bencana alam, dimana medan yang akan dilalui robot tidak dapat diprediksi. 

1.2 Maksud dan Tujuan 
Maksud dan tujuan dari penelitian ini adalah :
1. Merancang serta Membuat Robot Oktapod yang dapat bergerak dengan cepat, stabil dan fleksibel di arena yang tidak rata.
2. Mengikuti Kontes Robot pada ajang robogames pada tanggal 20 - 23 April 2012 dan 19 -21 April 2013 di San Mateo, California, Amerika Serikat ( Tingkat Internasional ).

1.3 Batasan Masalah
Masalah yang akan dibahas meliputi :
1. Perbedaan ketinggian untuk permukaan benda yang dilewati robot tidak lebih dari 50% tinggi kaki dengan tinggi kaki 16cm untuk posisi tegak, karena pada penelitian ini robot tidak difungsikan untuk dapat melompat.

1.4 Metodologi Penelitian
Metodologi penelitian yang penulis lakukan adalah eksperimental dengan tahapan sebagai berikut :
1. Studi literature  dan studi lapangan
Merupakan suatu metode pengumpulan data dengan cara membaca atau mempelajari buku-buku referensi dan mencari berbagai komponen pendukung yang akan dipakai dalam perancangan tugas akhir ini.
2. Interview dan percobaan
Mencoba berbagai modul rangkaian yang diperoleh dari studi literatur dan studi lapangan serta mendiskusikan hasil percobaan dengan dosen pembimbing.
3. Perancangan
Setelah melakukan eksperimen dan hasil eksperimen tersebut sesuai dengan kebutuhan maka dilakukan perancangan dengan cara menggabungkan eksperimen-eksperimen dari segi perangkat keras ( modul-modul rangkaian ) dengan perangkat lunak, sehingga tersusun sebuah sistem.
4. Analisis dan Pengujian
Untuk mengetahui  hasil dari perancangan sistem yang telah dibuat, selanjutnya akan dilakukan pengujian dengan cara mengambil data dari sistem yang dibuat dan menganalisis data tersebut, apakah telah sesuai dengan yang diinginkan atau belum, apabila data yang diperoleh tidak sesuai dengan yang diinginkan maka akan dilakukan pengecekan kembali dan memperbaikinya sehingga diperoleh hasil pengujian yang sesuai.

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.	TEORI PENUNJANG
Dalam bab ini membahas tentang teori-teori dasar sebagai pendukung perangkat keras maupun perangkat lunak pembentuk robot.
BAB III.	PERANCANGAN SISTEM
Dalam bab ini membahas tentang perancangan perangkat keras dan perangkat lunak. Pemilihan terhadap sensor-sensor yang digunakan. Algoritma pergerakan robot .
BAB IV.	UJI COBA DAN ANALISA
Dalam bab ini membahas tentang cara kerja robot dan analisa data terhadap sensor-sensor yang digunakan.

BAB V.	KESIMPULAN DAN SARAN
Dalam bab ini berisi kesimpulan dan saran yang didapat selama penelitian.
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