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1.1 Latar Belakang

Impian manusia untuk mewujudkaimmanned manufacturing membuat
banyak peneliti mencoba membuat mesin yang mampumboa keputusan
sendiri, salah satu yang banyak dikembangkan aed peneliti adalah robot.

Pada dasarnya dilihat dari struktur dan fungskifiga robot terdiri dari dua
kelompok, vyaitu non-mobile robot dan mobile robot (lihat gambar 1.1).
Kelompoknon-mobile robot merupakan robot yang dioperasikan pada lingkungan
yang diam dengan pergerakan yang cenderung tetapedantu. Sebagai contoh
dari kelompok non-mobile robot yaitu robot arm, gblbndustri, dan lain-lain.
Pada kelompok yang kedua, robot dapat bergerakrasectbonomi (tanpa
dikendalikan manusia), memiliki navigasi, dan peagannya yang tidak tetap
tergantung dari medan jelajah. Disain robot mohpat bergerak menggunakan
kaki, roda, atauputank.

Kemampuan dasar yang harus dimiliki oleh sebualotrahobil adalah
kemampuan untuk menghindari halangan dan memutudeaanana harus
bergerak. Untuk dapat melakukan hal tersebut, ae&dektif robot harus

mengetahui letak halangan dengan baik.



Halangan dapat digolongkan menjadi dua kategori :
a. Halangan stasioner
Dinding dan mesin —mesin industri atau sesuatu yaargifat tetap tidak
bergerak masuk kedalam kategori ini.
b. Halangan nonstasioner
Halangan yang masuk kedalam jenis ini adalah hatangng bergerak

misalnya robot yang lain atau manusia.
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Gambar 1.1 llustrasi Penelitian Dalam Domain Robot

Robot avoider termasuk robot mobil yang terdirii dserentetan sensor-

sensor yang berfungsi menerima informasi mengemaiaduar, semakin banyak



sensor yang digunakan, tentu semakin baik robatebert untuk mengenali
lingkungan disekitarnya. Banyak sensor yang dajpgunékan sebagai sensor
pendeteksi halangan, misalnya sensor infra mekaigos ultrasonik, dan lain -
lain. Tapi pada penelitian ini, penulis menggunakansor infra merah. Cahaya
infra  merah merupakan cahaya yang tidak tampaka JiKihat dengan
spektroskop cahaya maka radiasi cahaya infra ne@h nampak pada spektrum
elektromagnet dengan panjang gelombang di atagmamelombang cahaya
merah. Dengan panjang gelombang ini maka cahdge nmerah ini akan tidak
tampak oleh mata namun radiasi panas yang ditirabaoja masih terasa atau
dideteksi. Sensor inframerah dapat menentukan g@hadengan baik, tapi sensor
ini tidak begitu baik dalam menentukan jarak hatangka dipengaruhi cahaya
yang ada disekitarnya, karena sensor infra menatanmesekali terhadap cahaya
yang mempunyai intensitas tinggi.

Untuk melakukan pemetaan terhadap lingkungan rohobil harus
memiliki logika operasi dan modus gerak sehinggaatdanenghindari halangan
pada lingkungan yang belum diketahui sebelumnyd&hSaatu metode yang
banyak digunakan untuk robot mobil yaitu metddek-up table yang terdapat
pada fuzzy logic control (FLC). Dengan metode ini diharapkan robot dapat
menghasilkan keputusan-keputusan yang memungkinkaot mobil bergerak
mengikuti dinding Wall following).

Oleh karena itu, pada tugas akhir ini disajikanlangentasi kendali logika

fuzzy pada robot penghalanavéider). Dengan sistem kendali ini, maka gerakan



robot dapat diatur dalam navigasinya untuk mengrindalangan dan mampu

menuju target tertentu.

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah di tulis @emunaka permasalahan
penelitian ini dinyatakan dalam bentuk pertanyaebagai berikut : “Apakah
robot avoider dapat membuat keputusan dan dapatetakam lingkungan 2
dimensi untuk mendeteksi halangan yang ada didgp&in
Dalam tugas akhir ini pembahasan dan realisasidiitik beratkan pada
spesifikasi teknis alat yang dibuat,seperti :
1. Pembuatan perangkat ker&tafdware) rangkaian kontrol.
2. Penggunaan sensor infra merah sebanyak 8 buahqiamtadengan radius
penyebaran antar sensor yait(.45
3. Merancang robot untuk memetakan lingkungan 2 dimegjaspat
mengetahui halangan berada apakah ada di depaakabg| ataupun
samping, sehingga robot dapat lolos dari halangaselbut) dan pada

halangan stasioner.

1.3 Tujuan Pendlitian

Tujuan penelitian ini adalah merancang dan membangistem
instrumentasi yang dapat membuat suatu keputusagasarobot sehingga dapat
memetakan lingkungan yang belum diketahui sebelandgngan memanfaatkan

sensor infra merah dan dengan pengendali logikayfuz



1.4 Manfaat Penelitian
Adapun manfaat penelitian yang diharapkan, yaitu:

1. Mengoptimalkan keputusan navigasi pada robot avoidengan
memanfaatkan sistem pengendali logika fuzzy, supalgat mempunyai
kemampuan dasarnya yaitu dapat memetakan lingkuygag belum
diketahui sebelumnya.

2. Sebagaiprototype robot cerdas yang dapat membaca lingkungan dari
segala arah dengan memanfaatkan sensor inframerah.

3. Sebagai masukan ataupun rujukan bagi penelitiamjsihya.



