DAFTAR ISI

BAB | PENDAHULUAN ..ottt
1.1 Latar BelaKang ......ccceeoiiieiieccie et
1.2 RUMUSAN MASIAN ....ocvviiiiiiiiec e
1.3 Batasan Masalah ...
I T T o USSR
1.5 Manfaat PENEIITIAN ........ccoooiviiiiiiiiieee e
1.6 Definisi OPerasional ............ccccoveiiiiiiiciiee e
1.7 Sistematika PENUIISAN ......c.ooveiiiiiiiiiieiee e

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA ...ttt
2.1 Pengertian RODOL ........c.coviiiei e
2.2 Perkembangan Robot di INAONESIA...........ccceriiiiiiiiieiece e 10

2.2.1 DeKade 1980-aN ....cccoieeiieiieiierie e 10
2.2.2 DeKade 1990-aN ....cveiieieiieiiesie e 11
2.2.3 Dekade 2000-2N ....cceeieerieiieiiere e 12
2.2.4 DeKade 2010-aN ...ocveieeieeiecieese e 13
2.3 KIasifikasi RODOL...........cooviiiieiiee e 14
2.3.1 Non Mobile RODOL.........cooiiieece e 14
2.3.2 MODIIE RODOL.....c.viiiieciiee et 14
2.3.3 Gabungan Mobile Robot dan Non Mobile Robot .........c..cccceveieiiiennee, 14
2.3 4 HUMANOI ...t 15
2.4 RODOt LINE FOIOWET ......ccuiiiicieieee et 15
2.5 Komponen-Komponen Robot Line Follower............cccooiiiiicicciiccie, 17
2.5.1 AKUALOr RODOL ... 17
2.5.2 Mikrokontroler ATMEQALl6..........ccceevieeiiiieiie e 18

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

\"



2.5.3 Sensor (Rangkaian Photo Dioda)..........ccccevveveiiieiieiiee e, 24

2.5.4 MOOE DC...eeee ettt 27
2.5.5 DIIVEr MOEOr DC .....ooviiiiiiieiiieiee et 29
2.6 SPeSITIKasi RODOL...........ccoviiiiieiccc e 30
2.7 Sirkuit Terpadu atau Integrated Circuit (IC).......ccoovevviieiiierie e, 30
2.8 Algoritma Line Maze dengan Menggunakan Left Hand Rule...................... 31
2.9 Bahasa Pemrograman NS.ONe .........ccoeiiiiiiiiiinieee e 32
BAB 111l METODOLOGI PENELITIAN ..o 37
3.1 Metode Penelitian .........cccoveieiieiiee e 37
S L L PEISIAPAN ...cceeieitite ettt bbbttt bbbt 37
3.1.2 PENGEMDANGAN ...ttt 37
3.2 Pengujian Robot Line Follower pada Line Maze...........ccccoocevcveveiienvennnnne 38
3.3 Hasil dan ANAlISIS.........ccciveiiiieiiee e 38
3.4 Laporan Penelitian.........ocooiiiiiiieicee e 38
3.5 MOUBI PrOSES .....veeveeeieciie sttt sneeste e e sneenneeneennes 39
3.6 Metode Pengumpulan Data ..........cccveveieieniiiiiieeeeee e 40
3.6.1 ODSEIVASI ..vevieieenieeiie st ie e see e e e te et esteeseesneesteenaeeneesseeneeaneenreas 40
3.6.2 SUAT LITEIAtUN .....oveiicieciciee e 40
3.7 Alat dan Bahan Penelitian ...........ccoveveiiieieiiienceeeee e 40
3.7 L AlAt PENEITIAN ..o 40
3.7.2 Bahan Penelitian .........cccooiiiiiiiie e 41
3.8 Subjek dan Tempat Penelitian ...........cccoeiieiiiiii i 42
BAB IV HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN........ccccocoiiiiiiiiieiee, 43
4.1 Analisis dan Desain Robot Line FOHOWET ..........ccccovviiiiiiiiiiece e 43
4.1.1 Analisis Kebutuhan dalam Pembuatan Robot Line Follower................ 43
4.1.1.1 Perangkat KEeras........c.ccccveiieiiiieiiii i 43

4.1.1.2 Perangkat LUNAK .........ccccveiiiiiiieiii e 48

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

Vi



4.1.2 Desain RoODOt Ling FOHOWET ..o, 49

4.2 Perakitan Robot Line FOHOWET .........cccccviiiiiiiiiiieee e 49
4,21 IMEKANIK ....coviiiiiiiie et 49
4.2.2 EIEBKITONIK ...ovoviiieie et 50
4.2.3 PrOgramMiNg .....cccveieeieeiieeieseeseeieseesreeaesseesteetessaesteesseansessaessssnsessens 50

4.3 Pengujian Robot Line Follower Pada Line Maze...........ccccooevvevviievivernene, 58
4.3.1 SIMUIAST PEIAMA ......eeiiieiieiesieeie et nnees 64
4.3.2 SIMUIAST KEAUA.......cueiieieieeie e 67

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN ..ottt 69
5.1 KESIMPUIAN ... 69
5.2 SAIAN ...ttt b e 70

DAFTAR PUSTAKA ettt sttt e e e nae e 71

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

vii



DAFTAR GAMBAR

Gambar 2.1 Robot Line FOHOWEr TanK ..o, 15
Gambar 2.2 Robot Line Follower Enam ROda...........cccooviiiiniiiniinicceee, 15
Gambar 2.3 Robot Line Follower Empat ROda ..........ccooviiiiiiiiniiiiceee, 16
Gambar 2.4 Robot Line Follower Tiga Roda .........c.ccoovviiiiiiiiieeee, 16
Gambar 2.5 Robot Line Follower Dua ROTA ...........ccoovviiiiiiiiiiieeeeee, 16
Gambar 2.6 Akuator Dalam Robot Line Follower Berupa Motor DC ................. 18
Gambar 2.7 Pin OUt AIMEJALE ........c.coeeiieiieiieieriesie e 18
Gambar 2.8 Blok Diagram Mikrokontroler ATMegal6 ........ccccocvvvienirineninnnnnn, 19
Gambar 2.9 Receiver dan TranSmitler ..........cococviiiiininieiee e, 24
Gambar 2.10 RangKaian SENSO .........cuuiiierieierieie e 25
Gambar 2.11 Cara Kerja SENSOT.........cuuiiiirierieriiii st 25
Gambar 2.12 llustrasi Kalau Cahaya Yang Dipancarkan ke Bidang Putih............ 26

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

viii



Gambar 2.13 llustrasi Kalau Cahaya Yang Dipancarkan ke Bidang Hitam........... 26

Gambar 2.14 Driver Motor DC IC L293D .......ccccovviiiiiiiiiieneeeeseee e 29
Gambar 2.15 Tampilan Perangkat Lunak NS.One..........cccccocvvveiveie i, 33
Gambar 2.16 Board NS.ONE .........ccooiiiiiiicieiseese e 34
Gambar 2.17 Kabel USB/RS232 Atau USB to RS232 Converter .............ccccevue.. 35
Gambar 2.18 USB Serial Adaper.........cccciieiieiieiieie e 35
Gambar 3.1 Bagan Desain Penelitian...........ccccccceiviiiiiciecie e 38
Gambar 3.2 Desain Penelitian Rancang Bangun Robot.............cccccoeiveieeiicienen, 39
Gambar 4.1 ROAA DEPAN ....cveeviiiiiecee sttt 43
Gambar 4.2 Roda Belakang ..........ccceooeiieiiiieiic e 44
Gambar 4.3 SENSOr CANAYA ........ccecvvieiieirieieeie e sre e 44
Gambar 4.4 Baterai Jenis AA dan Baterai Lithium Polymer .............ccccoeei. 45
Gambar 4.5 USB ISP Programmer K125R .........ccccooiiiiiiiiieie e 46
Gambar 4.6 BOArd PCB .......ccoooiiiiiiiiisi e 47
Gambar 4.7 Papan Lintasan Line Maze ............ccccooveviiieieeie e 47
Gambar 4.8 Desain Robot Line FOIOWEr ..., 49
Gambar 4.9 Rangkaian Elektronika Robot Line Follower .........c...cccovvevviinnnee. 50
Gambar 4.10 Delapan Kemungkinan Lintasan Line Maze ...........ccccccoeeevvevinenne. 60
Gambar 4.11 Kemungkinan Dimana Robot Hanya Mempunyai Satu Pilihan....... 61
Gambar 4.12 Kemungkinan Dimana Robot Untuk Berbalik Arah........................ 62
Gambar 4.13 Robot Berada Pada Titik START ........cooiiiiiiiiieeeeeeece, 64

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

iX



Gambar 4.14 Kondisi Awal Robot Saat Simulasi Pertama........cccccvvveeevviieeciene.. 64

Gambar 4.15 Robot dalam Proses Penelusuran Jalur...........coooeeeoeeveeeiieeeeeeeee. 65
Gambar 4.16 Robot Berada Pada TitikK FINISH .......ovmmeeeieeeeeeeeeeeeeeeee 66
Gambar 4.17 Kondisi Akhir Robot Saat Simulasi Pertama.......cc.cccvveeevvvveciine.. 66
Gambar 4.18 Kondisi Akhir Robot Saat Simulasi Kedua.........ccoooveveeeeviieeiinnn. 68
DAFTAR TABEL
Tabel 4.1 Tabel Pengujian Sensor Ke-1.........ccccecveiieiieiiieieeie e 58
Tabel 4.2 Tabel Pengujian SeNSOr KE-2..........cocvcveiieieiie i 59
Tabel 4.3 Tabel Pengujian SENSOr Ke-3.........cccooiieiiiiiiciie e 59
Tabel 4.4 Tabel Percobaan Robot Line FOHOWEN ........coooeeeiiii 62

Adri Kamil, 2014

Penerapan algoritma line maze pada robot line follower untuk menyelesaikan line maze dengan
menggunakan left hand rule

Universitas Pendidikan Indonesia | repository.upi.edu | perpustakaan.upi.edu

X



