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Intisari— Robot pendeteksi rintangan merupakan suatu bentuk robot bergerak yang mempunyai misi mengikuti suatu #rack atau
jalur berupa dinding yang telah ditentukan. Dalam perancangan dan implementasinya, masalah-masalah yang harus dipecahkan
adalah sistem penglihatan robot, arsitektur perangkat keras (hardware) yang meliputi perangkat elektronik dan mekanik, dan
organisasi perangkat lunak (software) untuk basis pengetahuan dan pengendalian secara waktu nyata. Tujuan tugas akhir ini adalah
merancang dan mengimplementasikan suatu Automomous Robot Pendeteksi Rintangan Berbasiskan Mikrokontroler AT CS52.
Organisasi perangkat lunak menggunakan metode kejadian yang diatur suatu basis waktu untuk menghemat penggunaan waktu.
Sumber pengetahuan robot berisi dari pengkodean aksi yang harus dilakukan oleh robot berdasarkan informasi dari sensor.

Kata kunci— Robot, Rintangan, Microcontroler, otomatis.

Abstract— Obstacle detection robot is a form of moving robot that has a mission to follow a track or path in the form of a
predetermined wall. In the design and implementation, the problems that must be solved are robot vision system, hardware
architecture which includes electronic and mechanical devices, and software organization for knowledge base and real-time control.
The purpose of this final project is to design and implement an automomous Robot Obstacle Detection Based on the AT C52
Microcontroller. Software organizations use the event method that is organized on a time basis to save time. The source of robot
knowledge contains coding of actions that must be carried out by the robot based on information from sensors.

Keywords— Robot, Obstacle, Microcontroller, automatic.

dilakukan terhadap pemakai robot di Inggris, penghematan

L. PENDAHULUAN tenaga kerja ditulis sebagai faktor terpenting dalam

Teknologi modern dewasa ini, khususnya dalam dunia
teknologi robot mengalami perkembangan yang sangat pesat.
Banyak negara maju (Amerika, Jerman, Inggris, Jepang,
Prancis) [1] berlomba-lomba menciptakan robot-robot
mutakhir dengan keistimewaan-keistimewaan khusus [2].
Istilah robot pertama kali muncul pada tahun 1920, berasal
dari kata 'robota' yang dalam bahasa Ceko (negeri Eropa
Timur) berarti kerja paksa [3]. Seiring berkembangnya
teknologi, berbagai robot dibuat dengan spesialisasi atau
keistimewaan. Robot dengan keistimewaan khusus sangat erat
kaitannya dengan kebutuhan dalam dunia industri modern [4].

Pemanfaatan teknologi robot mempunyai sisi lain yang
merupakan ancaman bagi sebagian orang, karena
menghilangkan kesempatan kerja [5]. Dari survei yang

mengambil keputusan untuk mengadopsi robot [6]. Meskipun
demikian, walau beberapa pekerjaan dan tugas dihasilkan
dengan campur tangan robot, tetapi tedapat kecenderungan
untuk tidak menggantikan tenaga manusia seluruhnya. Secara
teoritis robot dimasukkan bukan pada faktor produksi yang
berupa masukan buruh, melainkan pada masukan modal [7].

Masalah yang diangkat pada penelitian ini adalah dengan
ingin mengetahui bahwa pembuatan robot bisa melewati
rintangan yang diberikan dengan mikrokontroler [8].

Pada penelitian ini menggunakan metode studi
keperpustakaan dan uji coba pada robot yang telah dibuat,
sehingga bisa mengetahui keberhasilan pada robot yang telah
dibuat [9].
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Pada paper ini menghasilkan data yang didapat dari hasil
uji coba pada robot yang telah dibuat, sehingga bisa dijadikan
dasar penelitian selanjutnya [10].

II. BACKGROUNG/LATAR BELAKANG

Negara yang paling maju mengadakan penelitian
mengenai berbagai macam robot ini adalah Jepang [11]. Hal
ini tak lain karena Jepang juga gigih dalam melakukan
penelitian teknologi infrastruktur seperti komponen dan
piranti mikro (microdevices) yang akhirnya bidang ini terbukti
sebagai inti dari pengembangan robot modern. Sebenarnya,
robot bukanlah 'barang baru' bagi masyarakat Jepang [12].
Robot pertama Jepang sudah diciptakan berabad-abad yang
lalu [13]. Tentunya tidak dengan bentuk yang ada saat ini.
Mulai dari robot yang bisa menyirami sawah buatan Kaya-no-
Miko seperti yang diceritakan dalam koleksi cerita abad ke-12,
Konjaku Monogatari Shu, hingga boneka robot karakuri-
ningyo yang dikembangkan dengan tingkat teknologi yang
cukup tinggi dan ditampilkan dalam bentuk boneka sebagai
hiburan di teater dan dalam festival [14].

Keunggulan dalam teknologi robot tak dapat dipungkiri,
telah lama dijadikan icon kebanggaan negara-negara maju di
dunia [15]. Kecanggihan teknologi yang dimiliki, gedung-
gedung tinggi yang mencakar langit, tingkat kesejahteraan
rakyatnya yang tinggi, kota-kotanya yang modern, belumlah
terasa lengkap tanpa popularitas kepiawaian dalam dunia
robot [16].

Aplikasi robot hampir tak dapat dipisahkan dengan
industry sehingga muncul istilah industrial robot dan robot
manipulator [17]. Definisi yang populer ketika itu, robot
industri adalah suatu robot tangan (arm robot) yang diciptakan
untuk berbagai keperluan dalam meningkatkan produksi,
memiliki bentuk lengan-lengan kaku yang terhubung secara
seri dan memiliki sendi yang dapat bergerak berputar (rotasi)
atau memanjang/memendek (translasi atau prismatik) [18].
Satu sisi lengan yang disebut sebagai pangkal ditanam pada
bidang atau meja yang statis (tidak bergerak) [19], sedangkan
sisi yang lain yang disebut sebagai ujung (end of effector)
dapat dimuati dengan tool tertentu sesuai dengan tugas robot
[20]. Dalam dunia mekanikal, manipulator ini memiliki dua
bagian, yaitu tangan atau lengan (arm) dan pergelangan
(wrist). Pada pergelangan ini dapat diinstall berbagai too [21].

Dewasa ini mungkin definisi robot industri itu sudah tidak
sesuai lagi karena teknologi mobile robot juga sudah dipakai
meluas sejak awal 80-an [22]. Seiring itu pula kemudian
muncul istilah robot Aumanoid (konstruksi mirip manusia),
animaloid (mirip binatang), dan sebagainya. Bahkan kini
dalam industri spesifik seperti industri perfilman, industri
angkasa luar dan industri pertahanan atau mesin perang, robot
arm atau manipulator bisa jadi hanya menjadi bagian saja
sistem robot secara keseluruhan [23].

Robot mobil atau mobile robot adalah konstruksi robot
yang ciri khasnya adalah mempunyai aktuator berupa roda
untuk menggerakkan keseluruhan badan robot tersebut,
sehingga robot tersebut dapat melakukan perpindahan posisi
dari satu titik ke titik lain [24]. Mobile robot adalah tipe robot
yang paling populer dalam dunia penelitian robot. Sebutan ini
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biasa digunakan sebagai kata kunci utama untuk mencari

rujukan atau referensi yang berkaitan dengan robotik di

internet. Publikasi dengan judul yang berkaitan mobile robot

sering menjadi daya tarik, tidak hanya bagi kalangan peneliti,

tapi juga bagi kalangan awam [25]. Dari segi manfaat,

penelitian tentang berbagai tipe mobile robot diharapkan dapat

membantu manusia dalam melakukan otomasi dalam

transportasi, platform bergerak untuk robot industri, eksplorasi
tanpa awak, dan masih banyak lagi [26].

Dari kelompok non mobile robot, merupakan robot yang
hanya berdiri pada satu titik tempat secara terus menerus
dalam menjalankan fungsinya. Robot jenis ini biasa disebut
robot manipulator atau arm robot, atau robot industry [27].
Karena pada penerapannya, robot ini lebih berperan seperti
layaknya tangan manusia. Salah satu contoh robot industri
adalah robot yang terdapat di pabrik-pabrik perakitan mobil
yang biasa berperan sebagai penyambung (las) pada bagian-
bagian kendaraan [28]. Pada jenis robot ini sistem mekanik
dari robot terdiri dari dua susunan rangka (l/ink) dan engsel
(joint) yang mampu menghasilkan gerakan terkontrol [29].

Berbicara tentang robot tidak lepas dengan yang disebut
Al atau Artificial Intelegence [30] . Dalam bahasa Indonesia,
Al adalah kecerdasan buatan. Sesuai dengan namanya, Al
adalah salah satu cabang sains komputer yang mempelajari
otomatisasi tingkah laku cerdas (intelligent) yang didasarkan
pada prinsip-prinsip teoritikal dan terapan yang menyangkut
struktur data yang digunakan dalam representasi pengetahuan
knowledge representation) [31], algoritma yang diperlukan
dalam penerapan pengetahuan itu, serta teknik-teknik bahasa
dan pemrograman yang dipakai dalam implementasinya [32].
Yang paling banyak menerapkan Al adalah dunia robotika
[33].

Robot juga membutuhkan masukan (input) yang akan
menentukan apa yang harus dilakukan oleh robot. Input ini
umumnya masuk ke dalam otak robot dengan berbagai macam
cara [34]. Ada yang menggunakan remote, atau diberikan
sebelum robot diaktifkan. Dan ada juga yang langsung
diberikan pada robot melalui programnya. Pada jenis yang
ketiga ini, begitu robot dinyalankan ia akan menjalankan apa
yang sudah ditentukan baginya [35]. Hal ini sangat berlaku
bagi robot-robot industri pada umumnya [36].

Ultrasonic secara khas menggambarkan suatu sensor yang
mengirimkan sinyal berfrekuensi tinggi melalui jarak yang
dapat diatur, dan bereaksi terhadap perubahan dalam
gelombang tekanan suara yang disebabkan oleh gerakan [37].
Aplikasi dan studi gelombang yang memiliki frekuensi diatas
batas pendengaran manusia (kira-kira 16 KHz) [38].
Penggunaan paling luas dari ul/trasonic adalah pada bidang
kedokteran yang berguna sebagai diagnosa medis [39].

Adalah sangat penting untuk mengetahui perbedaan antara
mikrokomputer, mikroprosesor dan mikrokontroler. Suatu
mikroprosesor adalah bagian dari Central Processing Unit
(CPU) dari sebuah komputer, tanpa memori, 1/0, dan periferal
yang dibutuhkan oleh suatu sistem lengkap [40].

Bila sebuah mikroprosesor dikombinasikan dengan I/O
dan memori (RAM/ROM), maka akan dihasilkan sebuah
mikrokomputer [41]. Pada kenyataannya mengkombinasikan



CPU dengan memori dan /O dapat juga dilakukan dalam
level chip, yang menghasilkan Single Chip Microcomputer
SCM) untuk membedakannya dengan mikrokomputer. Untuk
selanjutnya SCM ini dapat disebut dengan mikrokontroler
[42].

Bagian ini menjelaskan secara rinci tentang latar belakang
penelitian yang dilakukan [43]. Teori-teori yang dipakai yang
mendukung.

III. METODOLOGI PENELITIAN

Metode yang digunakan pada penelitian kali ini adalah
dengan menggunakan metode studi kepustakaan dengan
membaca banyak jurnal yang sejenis dengan penelitian kali ini,
selain itu akan menggunakan metode uji coba yang melakukan
tes terhadap program yang dilakukan terhadap robot yang
akan diuji coba pada penelitian ini [44].

Penelitian ini menggunakan software Java + MySQL
sebagai database dengan menggunakan software Java maka
akan bisa membuat aplikasi robot itu bergerak dan berjalan
sesuai dengan kemauan yang kita inginkan dan pada uji coba
tersebut akan diketahui program tersebut berjalan sesuai
dengan yang diinginkan [45].

Pada penelitian ini menggunakan beberapa hardware
seperti Motor DC, Motor Stepper, Hamamatsu 6986, Sharp
GP2D12, Sensor Ultrasonic [46].

Studi
Keperpustakaan

Uji Coba Hasil Penelitian

Gambar 1. Metode Penelitian

IV. HASIL DAN PEMBAHASAN

Bagian ini membahas tentang bagaimana uji coba sistem
yang diterapkan robot pada program, yang akan dijalankan
Apakah sesuai dengan yang diharapkan.

Pada tabel 1 di bawah ini menjelaskan bahwa terdapat
kondisi putaran motor yang ada pada robot yang akan diuji
coba ada beberapa kondisi seperti stop, kiri, mundur, kiri,
kanan, maju, kanan, mundur, kondisi seperti inilah yang akan
dimiliki pada uji coba yang akan dilakukan selanjutnya pada
program tersebut.

Table I
Tabel Kondisi Putaran Motor
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0 0 0 Stop
0 0 1 Kiri

0 | 0 Mundur
0 | 1 Kiri

] 0 0 Kanan
| 0 1 Maju

| | 0 Kanan
| | 1 Mundur

Pada gambar 2 di bawah ini akan dijelaskan sebagai
berikut terdapat sebuah flowchart yang akan diterapkan pada
robot untuk mendeteksi apakah sensor itu bekerja atau tidak,
pertama adalah start kedua mengecek sensor Apakah
terdeteksi atau tidak lalu jika terdeteksi maka akan dicek lagi
sensor tersebut sampai selesai ke akhir sensor tersebut.

Gambar 2. Flowchart Program Deteksi Rintangan

Pada tabel 2 di bawah ini akan dijelaskan sebagai berikut,
terdapat perbedaan antara waktu, jarak, dan kecepatan suara,
berdasarkan hasil tabel dibawah ini maka kondisi terdapat 7
benar, dan terdapat 1 yang yang tidak sesuai dengan harapan,
oleh karena itu tabel perbandingan ini hampir 90% adalah
benar.

Table I

Tabel Perbandingan Waktu antara Jarak dan Kecepatan Suara
C (ft/s) d (cm) tor (5) logika | kondisi sinyal
346.02 0.5 0.0014 1 ON
346.02 1 0.0028 | ON
346.02 1.5 0.0043 | ON
346.02 2 0.0057 1 ON
346.02 2.5 0.0072 | ON
346.02 3 0.0086 ] ON
346.02 35 0.0101 0 OFF

Pada gambar 3 di bawah ini akan dijelaskan bahwa,
terdapat perbedaan grafik antara jarak dan waktu, dengan
rumus t (s) dengan adanya perbedaan jarak maka dapat
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diketahui, dengan semakin jauhnya jarak maka akan semakin Dibawah ini adalah file.LST hasil dari program yang telah di compile
juga banyak waktu yang dibutuhkan untuk mencapai tujuan. $051 Asembler  Version 100 0512107 083002

F:\Drive E\aGe\neXT bab\ StopCrying a51

Page1

0 o 1 2 1 0000 su EQU mn nilai awal SU adalah P1
. 2 0000 MDC EQU P nilai awal MDC adalah PO
3 0000 ORG  O00H awal program, 00H
-~ 4 0000 020030 LpMP MAIN menuju label main
o -o 1 5 013 ORG 13H awal rutin pelayanan interupsi 1
/ 6 0013 120038 EXT1 LCALL SCAN memanggil subroutine SCAN
7 016
0 _0 o 8 8 0030 ORG 0030H bekerja dari memori progarm nomor 0030H
9 0030 T7TSASS4 MAIN: MOV 1E.#84H
/ 10 0033 758000 MOV MDC,200000000b  ; kondisi awal, STOP pada motor dc
0 o o s 11 0036 SOFE SIMP $ mengerjakan kembali instruksi ini
. / — t (s 12 0038
13 0038 SCAN
14 0038 209009 K B sUoD cek sensor kanan
0 -o 04 15 0038 SUD = xx1, maka cek sensor depan
/ 16 0038 209115 KD: B sULQ cek sensor kanan depan
17 O03E :SU1 =x10, cek sensor kiri
0.002 18 O003E 209219 KDQ: B SU2 SCAN_KANAN cok sensor kanan depan kiri
( 19 0041 100, SCAN_KANAN
20 0041 020072 LIMP SCAN_STOP SU2 =000, SCAN_STOP
0 21 0044
v v v ' v v 22 0044 209106 D B SU.L DQQ cek sensor depan
23 SU.1 =x11, cek sensor depan kiri-kiri
0.5 1 1.5 2 2.5 3 3.5 24 0047 20921C DR B SU2SCAN_MAJU ek sensor depan kiri
25 04A SU2 =101, SCAN_MAJU
jarak (cm ) 26 004A 020060 LIMP SCAN_KIRI SU2 =001, SCAN_KIRI
27 04D
28 004D 20921C  DQQ: B SU.2, SCAN_MUNDUR cek sensor depan kiri-kiri
1 29 0% SU.2 = 111, SCAN_MUNDUR
Gambear 3. Grafik Perbandingan antara Jarak dengan Waktu <ffoes T — @i 6t AN Xt
31 0053
320053 209204 O B SU.2, SCAN_KANAN ook sensor kiri
3 L L 33 0056 SU.2 = 110, SCAN_KANAN
Pada tabel 3 dibawah ini maka dapat disimpulkan bahwa, M 0% 006 UMP SCANMUNDUR 5012 - 010, SCAN_MUNDUR
. 35 0059 32 OUT: RETI
terdapat kondisi putaran motor dan gerakan robot terhadap % A
. .. . 37 005A SCAN_KANAN:
input sensor, arah gerakannya adalah stop, kiri, mundur, kiri, ¥ 005A 120078 CALL KANAN memanggil subroutine KANAN
. . . . . 39 005D 020059 LIMP OUT menuju label OUT
kanan, maju, kanan, maka akan didapatkan biner dari setiap ©0 o SCAN_KIRI
. 41 0060 12007E CALL KIRI memanggil subroutine KIRI
gerakan tersebut, dengan adanya biner tersebut maka dapat 2 o3 oo UMP OUT smersijs tabel OUT
. . . . . .. 43 0066 SCAN_MAJU
dipastikan input sensor berhasil dan sesuai pada kondisi yang W oo 120084 CALL MAU memanggil subroutine MAJU
. 45 0069 020059 LIMP OUT menuju label OUT
dlharapkan. 6 006C SCAN_MUNDUR:
47 00eC 12008A CALL MUNDUR memanggil subroutine MUNDUR
48  006F 020059 LIMP OUT menuju label OUT
9 0072 SCAN_STO!
Table I1I s ANLES
Kondisi Putaran Motor dan Gerak Robot terhadap input sensor % 0072 120090 caLL srop memanggil subroutine STOP
51 0075 020059 LUMP OUT : menuju label OUT

KANAN: MOV MDC, 2000110116 mengatur pergerakan motor ke arah kanan
ULANG: NOP 1o operation

288
gg8
dad?
5
&

SMP ULANG menwju label ULANG
1 0 0 0 0 stop stop stop 00000000
o KIRL MOV MDC, 00101101b mengatur pergerakan motor ke arah kiri
2 0 0 1 1 kanan | kanan kiri 00101101 ULANGL: NOP 1o operation
3 0 1 0 1 Ba kanan N 00011101 SIMP ULANGI menuju Label ULANG1
4 0 1 1 1 kanan kanan kiri 00101101 61 0084 T75802B MAJU: MOV  MDC, 2001010116 mengatur pergerakan motor ke arah depan
N % 6 087 ULANG2 NOP 1o operation
5 1 0 0 1 kiri kiri kanan 00011011 63 0088 SOFD SMP ULANG2 mmwﬂml ULANG2
6 1 0 1 1 kanan kiri maju 00101011 g A e o
¥ e 65 008SA 75801D MUNDUR: MOV MDC, 700011101b mengatur gerak motor ke arah belakang
7 1 1 0 1 kiri kiri kanan 00011011 66 008D 00 ULANG3: NOP no operation
= 57 O0SE SOFD SIMP  ULANG3 : label ULANG3
8 1 1 1 1 kiri_| kanan | mundur | 00011101 & e o T
69 0090 758000 STOP: MOV MDC, 7000000000 mengatur agar motor tidak bergerak
70 0093 @ ULANGE: Nor no operation
71 0094 SOFD SIMP ULANG4 menuju label ULANGS

Di bawah ini adalah hasil dari compile program yang
diterapkan, pada robot sehingga dapat diketahui apakah robot
tersebut bisa berjalan sesuai dengan yang diinginkan pada
penelitian.



Defined Symbols

MIX 000080 128
SU 000090 144
Defined Labels:

D 000044 68

DO 000047 71

DQQ 00004D 77

EXTI 000013 19

K 000038 56

KANAN 000078 120
KD 00003B 59

KDQ 00003E 62

KIRI 00007E 126
MAIN 000030 48

MAJU 000084 132
MUNDUR 00008A 138
ouT 000059 89

Q 000053 83

SCAN 000038 56

SCAN_KANAN 00005A 90

SCAN_KIRI 000060 96

SCAN_MAJU 000066 102
SCAN_MUNDUR 00006C 108
SCAN_STOP 000072 114
STOP 000090 144
ULANG 00007B 123
ULANGI1 000081 129
ULANG2 000087 135
ULANG3 00008D 141
ULANG4 000093 147

V. KESIMPULAN

Berdasarkan uji coba dan analisa dari bab-bab sebelumnya,
maka penulismengambil beberapa kesimpulan dari pembuatan
alat ini, Pada rangkaian sensor ultrasonic, logika HIGH (1)
akan aktif jika terdapat objek benda yang menghalangi
pergerakan dari robot baik yang berada di sisi kanan, kiri
maupun sisi depan dari robot ini. Jarak terjauh yang sinyal
pantul dari transmitter dapat diterima oleh receiver adalah + 3
cm. Mikrokontroler akan menjalankan perintah interupsi 1
(INT1) yang inputya berasal dari sensor ultrasonic yang dibuat
sebanyak tiga buah rangkaian. Karena terdapat tiga buah
masukan, maka penulis menambahkan IC digital yaitu
74LS32 yang berfungsi sebagai gerbang logika OR. Arah
putaran dari motor dc akan diatur sesuai dengan input dari
sensor. Pergerakannya akan diatur oleh driver motor dc, yaitu
IC L293D. Mikrokontroler akan memproses hasil input dari
sensor yang kemudian akan memberikan hasil proses tersebut
kepada driver motor tersebut.
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