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Skripsi I ni penul i s persembahkan kepads
pertadnal ah pasangan dar i kedual aolhr a mg mht aunat
member i kan dukungan yahgmtbeabadaisaberrtrwl
besarnya. Dan yang kedua ialah pasangan d

kasih untuk semua dukungan ypeggoebahamni pe
di |l aldekmenmber i kan yang terbaik untuk saya.

Terima kasi h atas setiap dukupegeam!| dan
y a kumttuekrbles k 31 yakikay arcg kwumptme&knggambar kan be
besarnya rasa terima kasi h i nib,uKk3eamolg ad &rair
dedidkas ytamg tebahi kahi an

"Apapun aktivitas yang selalu kidanl akuka
biarkan alam Yyang berkehendak

"Keaj ai ban adalah ilusi yang disebabkan ol
ltu semua hanya.. kesal ahpahama:

- TanyaDegurechaff
"Eine | de die nicht zur Tat wird,

€,
(Sebuah ide yang tidak diwujudkan ad

- Adolf Hitler
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Penggunaan teknol ogi berbasis kontr ol
bidang roboti ka. Robot penghal ang i ni me r
mendet eksi keberadaan rintangan dan me n
Ardui nosebagai pengendali ut ama me mpr 0S €
mener apkan algoritmbaer Prv@plo)ei omtalk | meée mas
pergerakan robot stabil dan responsi f |
pengujian menunjukkan bahwa kontr ol PI D n
robot, terutama dalam mengatur kecepat a
Mes ki pun demi ki an, terdapat beberapa t a
dal am mendet eksi objek dengan per mukaan
perbai kan | ebepamnanjut di masa d
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PENDAHULUAN
l.latkel akang

Perkembangan teknol ogi yang semakin m
ber kembangnya il mu dalam bidang roboti k.
unt uk menggantikmrthuk elnamgear IMmaamu sy ang memer
secara terus menerus. Kemajuan teknol ogi

me mper mudah pekerjaan manusi a yang me m
kepresisian dalam bekerja separtai yhabny:
dapat digunad#drmainv i edtmapcalia POe2|1f)

Per masalaahamis hampir semua industr.i ma
Ha l itu karena biaya operasional per j at
menggunakan tenaga manusi a. Robot pada

mel akukan fungspenmnpawadb&pgpamgrsal Ingian, t et
sudah banyak robot yang (dSaupparti anéid badPuOk2aOn)
penghindar halangan dapat di gunakan unt
di jangkau ol eh mamatsd,a, m&kwepewrnr | vawni greadia.
di kendali kan ol eh manusia secara terus n
ot onfaltaiysadjal 2021)

Ol eh k aRemal iinteimgann ciannig r obot avoi der di
menghindar.i s e g a lpaa drai nltianntgaasna ny Synggm gaaddai |, a
202@®&)bot penghindar rintangan membut uhka
me mbuat robot mampu menghindari rintanga
rintangan yang ada, robot akan kehil anga
me mbuat robot tyabpada&a, psepelertiamakast ab
awak yang memerl ukan sistemMAkiendlal Umaglhr
FAB, 2023)

Berdasarkan kesi mpul an diatas, maka ha
Uni vePakuas mambublt sistem peywgreqddapatpa

di gunakan wuntuk menghindar diar Unisegasiat ¢
Pakuan sebagai bentuk wupaya peningkatan
dil akukan penelitian untuk memasti kan be
me mbuat robot. Dengan adanya sistem pencg
Pakuan dcap&tanmet ensi untuk dapat menggu
sarana pembel ajaran dan penelitian bagi
|l anjut mengenai robot penghindar, mengen
bai k, atau mel aykaurkga nt eprekneeilti tdeamngdmirnobot
member i kan kesempatan bagi Uni mevast as
mengenai Trobot

1. Rujuan

Tuj WameneliinindamambBabhgendal i an Robot P
BerbAsdaesi nMemwggounakan KontrolDeRriovpaaritvieo n
unt uk membawaUmbiavangi tas Pakuan.



.Buabhgngkup
Rualhign gpleu pna siardia b aokeha s i
1. Studi kasus yang diangkat adalah untuk mengendalikan robot agar dapat

menghindari segala rintangan di Universitas Pakuan.
2. Mengetahuseberapa cekatan robot tersebut dapat mengtiendaerat beban dan

waktu
3. Robot penghindar ini menggunakan kompoAeduino Unosebagai otak
dari robot
. ManfBamnel i tian

Manfdaagsgte ngendal iyatm r obot

1. pengendalian robot memungkinkan untuk respons yang lebih cepat dan
akurat terhadap perubahan lingkungan.

2. Menambah wawasan dalam biddagkait robotik.

3. Dapatmengetahuseberapdesarketepatan dan pengendalian roang
dibuatdi Universitas Pakuan.



BAB ||
TI NJAWPANTAKA

2. 0andaTlseaan
2. IRolbBé¢nghiHad amAwmni)der

Adal ah robot beroda atau ber kaki yang
jika ada hal angan, misalnya dinding atau
sebagai ( 8ahekta,gaalh0 2R Plvotindkcembut uhkan secar a
menggunakan 3 buah sensor sebagai pendet e
kanan, dan sensor Kkiri. Dal amt hakdiamtc pe:
hanya menggunakan sensor sebanyak satu bu
mel akukan dengan metode scanning dengan
di gunakan untuk membuat sensof(Jbsmgerak ¢
al, 2WMR2t0uk g a Mbveaoriaddpmabdoat ga mbar 1.

GamblarobAv oi(dleurs man et al ., 2020)

Prinsip rda&staciaddeart i@ah r obot yang mendet e
atau halangan yang berada di depan robot.
terhal aAvgp, demobakan terus berjalan jika ti
dan jika robot terhal ang maka robot aka

terdet eksi o b jJeuksentatna U2 a0 )Jangan

2. 1P I2Pr opotlind ely&railyati ve

KontroderRIpkan salah satu algoritma K¢
dal am berbagai apli kasi yang dapat me n g h
dengan membandingkan setpoint dengan var
AB, 2

( Ami r ul Umma.h F 023)
Kel uaran pengontr ol di ferensi al (D) me
derivati f . Perubahan yang mendadak pada |

perubahan yang sangat besar dan cepat.
perubahan, ktetlalarjpngpenigdak mengal ami per

3



sinyal masukan berubah mendadak dan mena

menghasil kan sinyal berbentuk i mpul s. Ji
perl ahan (fungsi ranpupaklaeal ufau mgisniy a s tj eups
magni tudenya sangat dipengaruhi ol eh kec
konstanta Kd. Kontrol Derivatif hanya beru
error statis kontrol i ningt imeak echlhdbk abe ke:

Der i vtaitdiavke dapat( lda matkestn gag @ ® @ i01) i

o P K ein)
sepon o Dh—rqoeo] 1 rfeinr |+(2) o~
eipoini _'HEJ.I— la il Ilt-.:.] I _H.,\_E ulpn
| D g 20
ot
Ga mbaMet PdéL amat enggo et al ., 20
Berdasarkan Gambar 2, ketiga parameter

per samaahml iechadppdti sebagai beri kut .

deit)
dt

u(t) = K, e(t) + K; [ e ()dt + Kg

atau

13 e
u(t) = K, (e{tj + Tl.fue{t}dt+ T, dd[t:]]
Dengan: _
u(=ts) nkyeall uppa mqeRiDd al i
U,=k 0 n s praporsicaal
“Ya=w a kimntagral
“b=w a kdenvatif
Uo=k 0 n s integnat a
Uo=k 0 n s desivatif a



2. 1Ar3duino Uno

o

IN ALY ,.‘.w.:

e Y
-

483717

I3ven
e SOpOS

L Powerps  Asaiog VO pis

GambXxAr dui nfloSulpnroi adi , 2020)

Pengendal yang di gunak @&wno i dilamlia ma dpael raahn
mi k r ok oAndtrruoi Ilneor Mirker okontrol er adal ah sebu
yang didal amnya terkoneksi Mi kroprosesor,
Bent uk Ao cthu mndoi pUenrol i hat k &n Souandbae r@iat rethgdarm @ a n
Undapat disupl ai mel al ui koneksi USB at a
tegangan dipilih secar a-WbSB)madtaipsa.t Tbeegrasnugnal
adaptor atau baterai. Adaptor dapat dikor
Ardui no Srdaangkan ji ka menggunakan batera
ground dan pin Vin (tegangééfSumasal) ,6 daoiRc

2. 1Ked ebi han KRekKuriraongdéno

Kel ebArhdanni no Uno
a.Mul ti p, atAf@dmuimmno dapat berj aVNianndowsa d a
Macintosh, $Sememnt amx yanrN nldaoiws .t er bat as
b.Sangat mudah unt uk dArpcediang meargagdanm k@ding
bahasa pemrograman Processing. Process
tingkat tinggi yang mirip dengan C++
umumnya menggunakan bahasa pemrogr aman
sehingga cukwpnaklaint Bai Uk hdr dwar e mal
Ardui noopemssdat ce
c.Semua spesifi k&sduidaon eUdsemsdaiian secar a

memungkinkan pengembang untuk mengakse
keras serta perangkat |l unaknya.

d.Ada komunitas yang besarddanodlhtiofbeyamnm
ada banyak sumber daya, tutorial, dan f
ber bagi pengetahuan dan meminta bantuar
e . Ar dui nkoo nonaot i b el dengan banyak sensor o
|l ai nnya, menjadi kannya pilihan yang bai

Kekur adrgdanni no Uno



a. Ar dui nnoe mdnloi K i keterbatasan dal am hal k
jika dibandingkan dengan mi krokontrol er
b. Juml ah pin i nput/output pada Arduino L
masal ah jika proyek memerl ukan banyak |
c. Ardui nanewWgounakan bahasa pemrograman
memer |l ukan waktu bagi pemul a untuk memg
d Ardui na danko memi | i ki dukungan LAN atau
tambahan dapat ditambahkan, hal i ni me
yang memer |l ukan konektivitas jaringan.
e. Untuk proyek yang membutuhkan daya yan
yang tinggi, Arduino Uno mungkin tidak
dengan mi krokontroler yang | ebih canggi
2. 1Mot or DC
Gamb&aNMotDGE-auzah022)
Motor | istrik DC adalah suatu perangka
ner gi kinetik atau gerakan (motion). Mo 1
arus sear ah. Seperti namanya, DC motor m
tegangan aras DBDE€af(®dhrect Current) unt uk
motor | istrik ini bi agaenmywagkiaguredle&n r mand :
yang menggunakan sumber l' istri k DC seper
i st ¢duse&nal 2020)
2.1Se6nsor Ul trasonik

GambmSensor YFauasdhild X)



HCSR04 merupakan sebuah sensor ul trasc

kurang |l ebih 2 c¢cm hingga 4 meter. Sensc
mi krokontrol er karna mengtgamd&@mat epnpctda ¢
tersebut, yaitu dua buah pin suplay daya
trigger dan echo sebagai I nput dan outp
ultrasonic bekerja dengan cara memdanar k:
kemudi an akan menghasil kan output berupa
dar i gel ombang suara ultrasoni k yang di p:

s e n(sJoursenta,naR020)

2. 1IDr7 298N

Gamb&aDr i ver( Lse8aNnal 202 0)

Modul L 298 N atau yang bBraischgeiisreibudd :
moddtiwamg mengger abkamemot olWmuuiBdged i ni da
di gunakan untuk kontrol dua arah dari due
tegangan motor yang memil ik2( Xmigranlg alimrkah
FAB, 2023)

2. 1Ba8 er ai

Gamb7aBat éFraauiz ah 02 2)

Bater ai adal ah sebuah perangkat yang
sistem kerjanya dengan cara mengubah en
menj adi energi i strik mel al ui reaksi el €
bater ai yangami pembkiamn amnar obot i ni adal
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memi | 1 ki tegangan kerja 3,7 V DC nantiny
menj adi 14,8 V DC serta (meumidadakd2)arus sehb

2. RenelTeridaanh ul u

1.Nama : (M. Fauzan, 2022)
Judul:Pengembangan Prototipe Robot Berbas
Makanan .Ot omati s
| s : Proses pengantaran makanan pada r
umumnya masi h menggunakan sistem ma
yang panjang diwarungwarung pada sa
jika ada karyawan yang tidak masuk
perdcggan har us menunggu cukup | ama
makanan. Dar i per masal ahan diatas p
sebuah prototipe robot yang dapat
otomati s sehingga meringankan kerj a
makanan k e konsumen. Jeni s penel it
penelitian kualitatif dengan mengg
pe itian menunjukkan bahwa robot
de n cara memilih menu yang te
d. Setelah salah satu menu di
ampali kel uar tampilann Red T
a
[

=

el
ga
el i
S

udi n robot akan bergerak menuju
g diberikan. Ap ammitlaa preaaskaan ano bsou d
matis akan kembal. ke tempat sem
tas dapatdisi mpul kan bahwa proto

k serta memudahkan para pelaku
ngantarkan pewsmenm.n ke meja kons

n
n
[
d
m
n
0
a
i

JTQOoO X—Ww
O T~ OO0

2.Nama :(Supriadi, 2020)
Judul:Perancangan Robot Avoider Berbasis
Ti ansor Ul trasonik

| si :Tingginya angka kematian yang di aki
dijal an raya me mbuat kita mencar.i
kesel amat an bagi pengemudi dan pen
sehingga angka kematian yangsdiakib
dapat diturunkan. Ol eh karewai ddru d
yang dapat menghindar:i penghal ang vy
ut ama penul i san adal ah mer ancang
kemampuan unt uk menghindar.i segal a
dil aluinya dan dapat menj adi suatu
keadaan ber moawoi.de Ro bdoitb u at dengan
mi kr ok AArtdrua Indbba nUnscensor ul trasoni k P
depan, si si kanan dan Kkirinya. Sens
untuk mencari jalan yang benar sehir



3.Nama

4 .Nama

Dar i hasi | perancangan di perol eh r
hal angan yang berada 10 ¢cm didepan,

( Ami r ul Ummah FAB, 2023)

Judul:Rancang Bangun Robot Penghindar Hal
| s

Perkembangan il mu pengetahuan dan
telah menghasil kan banyak inovasi d
manusi a. Salah satu kawasan yang b
adal ah teknol ogi roboti k salaamlg satu

mer upakan sal ah satu cont oh per an

meni ngkat kan kesel amatan dan efekti\
i ni bertujuan untuk merancang dan m
rintangan yang menggunakagr aktodanP
Derivatif) dan sensor ultrasoni k. R
mendet eksi dan menghindar. rintang
menggunakan sensor ultrasonik untuk
obje yang ada. Met odegomitD odi gouverr agkear
robot berdasarkan informasi yang dit
ardui meblgeai otak utama yang mengen
ultrasoni k digunakan untuk mengukur
di depannya. Data jarak yang diper ol
di proses menggunakan metodenddID unt
yang mengatur kecepatan dan arah pe.l

( Jusera,naR020)

Judul:Rancang BaAvgywaiBed&®MhMhscd i nMe ngngou n a k a n

S

Satu Sensor Ultrasonik
Rancang BaAygywaiBkd&®kMhMhcsd si nMe nlgngou n a k a n
Satu Sensor Ultrasoni k bertujuan un

yang dilaluinya dan dapat menj adi S
kendar aan b eranvootiodre.r  Rloi bbouta t dengan
mi Kr ok Amtdruo IndanUmscensor-sulOtdr asno mikk bldg
depan. Sensosr W4 trmisodi kumgsi kan un
yang benar sehingga robot dapat mel
sesuali sensor dengan memper hati kan
me mpekdamt kode yang diterima ol eh ar
pada sudut 90A, ji ka sensor mendet
dengan jarak kurang dari 15 c¢m, ma k
OA vyang menyebabkan robot mendet ek
menbuat robot berbel ok kekanan, pada
ada halangan yang ada di hadapanny:

servo berada pada sudut 180A yang n
me mbuat robot berbel ok kakiodiidneér Ada
adal ah Dberjalan mengi kut. ' i ntasan
terdapat .di depannya



5.Na

ma :(Suyeatm@al2020)

Judul:Rancang Bangun Prototype Robot Peng
Arduino Mega dengan | oT
I si 'merupakan muatan barang yang di angk
l aut , pesawat wudara, atau al at angk
tersebut dengan kata | ain cargo ter
udar a, dar at , dan | aut ar drmag aryamg Kk
menggunakan pesawat udara angkut an
sebagai cargo service. Service ini
perusahaan penerbangan regul ar yang
pul a ol eh suatu perusabkanamebar dn
Dengan per kembangan teknol ogi ot ot
di butuhkan robot unt uk membantu me]
cepat Dengan i ni di kembangkan tekn
meri ngankan pekerjaan maansan bar anac¢
adal ah robot yang diciptakan unt ul
pengantaran barang ke dalam cargo
secara otomati s. Robot pengatar b a
I nternetya&rdg Thudagts terhubung dengan
smartphone berbasi s apli kasi andr c
mengguArndalnde 1. 8.9 serta menggunak:é
pengontrolan robot. Robot i ni meng
sensor, 2 budhimmettor Db adgani dpiem@ e nc
ungeebagai cd tadknm patda i ni Has i dar i
menghasil kan prototype robot yang deze
cargo pesawat yang ada di bandar wud:
TabkRPer bandingan Penelitian Terdahul u
No [Penelitian Kendali Metode
Terdahulu Arduino Uno| L298N PID 10T
1 | (Fauzan, 2022) v
2 |(Supriadi, 2020) v
3 |(Amirul Ummah
FAB, 2023) v \Y v
4 |(Jusmaret al, \
2020)
5 |(Suyatmoet al, \%
2020)
6 |(Satya Wisnu Dwi
Raharjq 2024) \% \% \%
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BAB | | |
METODHEENELI Tl AN

3. WMet oPdeenel i t i an

Met ode penelitian yang di Bem@d&rmada luinatnu
Robot PenghaAradi nBbkernbgagsuinsak an Kontr ol Pr
I nt e@eraillvlhhiUnveer sitas Pakuan i ni adal ah

penel itiHam dhwiad &n ®ry@agdgatmum jngk an pada gamb.
Met ode peedmaldambamn 8.

0

[ PERENCANAAN ] [ DESAIN SOFTWARE ]‘7 [ DESAIN MEKANIK ]
[ STUDI REFERENSI ] [IMF‘LEMENTF.SI SOF'I"-‘W\RE] [ IMPLEMENTASI MEKANIK ](—
v

[ DESAIN ELEKTRIK ]1* [ UJI SCFTWARE ] [ INTEGRASI ]

[PENGADAAN KOMPONEN ] [ UJI KESELURUHAN ]

LI
BERHASIL?

YA

LI
BERHASIL?

TIDAK

[ PENGUJIAN KOMPONEN ]

BERHASIL? [ APLIKASI ]

[ IMPLEMENTASI ELEKTRIK ] SELESAI
C:)

3 . 1Peréncanaan

Tahap perencanaan di terapkan bahwa tt
Pengendal i an RobotArReuni gnhbvhel nagnggu nBikralma skiosn t |
Proportiombali VvatMegeoale pediedunalaan,y amigl ai
perencanaan proyek penelitian sampai deng

Ga mb&Met dPea e |Hiatr id aAeogramming

3 . 1RarftanganDiagram Blok

Rancangan diagram bl ok meyapghknamadi ag!
robot yang tel ah di rancang khusus unt i
menggunaakannsoe biarmga i otak dladiu robot ter sc¢
di beri kan sebuah perintah yang di mana per
unt uk menghi ndar i Dhaalgarnagma nb | poakd & .dlai nptaadsaa ng.

11



Robot avoider Perintah menghindari Robot Sampai Tuiuan
dengan Arduino Uno halangan P I

Gamb%Dbi agram lvok deobot

3 . 1Stu@Bi Referensi

Studi referensi dar i penelitian ini di
dengRengiendal i an RobotArReun gnibeelnidgnygu nBé&rama s
Kontrol Propbeti oiaal véentegr al

St uckif eirrmie s g g ujnakdaea g an wp &5t gakhauenb e | um
penelitian ini dilaksanakan. Studi refer e

1. Skripsiterdahuludengartopik yangserupa.
2. Jurnalnasionaldengan topik/angserupa.

3. Jurnalinternasionatlengartopik yangserupa.
4. Buku pedomarpanduarskrispi.

3 . 1DesdinHardware

Daldesai mvoophadtra penel i tian ini terdiri
avoiadgearr dapat menghi ndaDreis ah anl ahmag adrw apr aed aa d
gambar 10.

2227212

Gambla®Per an cRorbgpan hal ang rintang

3 . 1Pergadaan Komponen
Dal am tahapan i ni bertuj ulmah amnnty&ngme
di perlukan, meliputi

12



Arduino Uno

.Dri 298N

.Mot or DC

.Roda

.Sensor Ultrasoni Kk
Jumper

7.Kaca mi ka

o g, WN B

3 . 1DedainSoftware

Desain perangkat | unak sistem harus me
beri kut fl owchart dari desain software vy
t er dapgambpard al 1.

inisialisasi
perangkat

—

Robot mencari
penghalang

SRS

Ultrasonik kiri
Ultrasonik tengah
Ultrasonik kanan

input data sensor input data sensor input data sensor
ultrasonik Kiri ultrasonik tengah ultrasonik kanan

Putar kanan 90° mundur 0,5 detik Putar Kiri 90°

\ 4

robot maju

GamblalF|l owcdhladitoi der

13



3 . lmpkementasi Software

Dalam tahapan i ni bertujuan untuk mene
yang sudah ditentukan sesuai dengan kebut
3 . 1Uji 8oftware

Tahapan i ni dilakukan guna mengetahui
dapoeetr j al an sesuai dengan fungsinya.

3 . 1DesxinMekanik
Tahaipdin| a kimkmnuekn g & dltueats & k & 0 mip oynaeand a n
di gunakan, hal I ni bertujuan agar mempern
sistem.Untuk model yang dipakai mempunyai tinggi sekitar 8cm berbetuk lingkaran
dengan diameter sekitar 14cm,desain dibuat berbentuk lingkaran agar memudahkan
robot untuk bergerak dengan bebas

3 . 1 Implémentasi Mekanik

Dal am penerapannya, harus sesuai deng
direncanakan sebel umnya. Ha l I ni di | akuk
semestinya dan memper mudah pasca pener apa

3 . 1 Intedtasi

|l ntegr asi at au penyatuan di |l akukan de
ket ekbmapuosreeap & ipleardiulkauingrayiraigme massi Baem
bai k keti ka dalam tahap penguji an.

3 . 1 UjilKkeseluruhan

Ujkiesel urdu Hanuwmkmekn geapakehdungisst em
pada rancangan yang sudah ditentukan ses
dengan bai k magamakiakhsadahagakamo mpl ement a:

3. 1 Afdlikasi

Pengapli kasi an adal ah tahapan di mana
semestinya dan sudah ,meumetnuukh il isnytasraasta np epna
memili ks$sekkuamadapatmeti ¢éi han pada gambar 1

Gambla2aPe ng a p IRbbota si an
14



3.2Waktu dan Tempat Penelitian
Waktu pelaksanaan penelitian ini berj al
Kampus Universitas Pakuan Bogor .

3. 3AIl dtan B BReanditian

3. 3AL&enel itian

1. PerangkaKeras
a.LaptopAsus S451LB Processartel 15-4200U withNVIDIA GT 740M
b.OSWindows10 (64bit)
c.RAM 12 GB
d.SSD500GB,SSHD2TB
e.Arduino Uno
f. Driver L298N
g.Motor DC
h.Sensor Ultrasonik
I. Baterai
j. Printer

2. Perangkabunak
a.Draw.io
b.Microsoft Office
c. GoogleChrome
d.Arduino IDE
e.Figma
f. Tinker cad

3.3Badahan Penelitian

1. Buku Panduan Skripsi Program Studi llmu Komputer, Fakultas
Matematikadanlimu PengetahuaAlam, UniversitasPakuartahun2020.

2. Jurnali jurnalyang terkaidengarjudul penelitianini.

3. Internetdanaplikasipendukung.

15



B A BV
DESAI N DAN | MPLEMENTASI

4 . Har dware Programming

4. 1Pé&rencanaan

Tahap perencanaan i ni merupakan prose
fiPengendal i an RobotArRen ghvelnigmpu nBé&ralma Kioon t
Proportionaler ilvubBtacigareal per ancangan proye
perancangan menentukan bagai mana sistem
tujuan akhir yaPagd as utdaahha pd iitneit appeknabnu.at an ¢
Bl ok sistem ini bertujuan untuk memperol
Beri kut di bawah ini adakt afpwgamb@armbdairagr a

Perintah robot menghindar. hal angan
bergerak sesuai keinginan sehingga robot
sebel ah kanan berfungsi untuk mendet eksi
Sensor ul trdeomiukgsgiengah uk mendet eksi
menyesuai kan posi si dengan bergerak mun
berfungsi untuk mendet eksi hal angan agar
4. 1S2udi Referensi

Studi referensi dar i penelitian 1ini d
dengRengiendal i an Robot ArPdeuni gnhdhel ragnggu nBaekrama
Kontr ol Propbeti oiatl véentegr al

St urdeaf eremmesnggupakaahgan wakbdilkada un
sebelum penelitian ini dilaksanakan. Stu

1. Skripsiterdahuludengartopik yangserupa.

2. Jurnalnasionaldengan topik/angserupa.

3. Jurnalinternasionatlengartopik yangserupa.

4. Buku pedomarpanduarsskrispi.
4., 1Désain Elektrik

Dal am desawabmphaslab ptenel itian ini terdir
avoiagearr dapat menghindar:i hal angan pada
gambar 1

16



5. zzz12

Gambla3Per an cRaoorbgpan hal ang rintang

4. 1Pé&ngadaan Komponen

Tahapan i ni me mbut uhkan pengamat an (
komponen yang Beerpiaktutd aand asleashu akioomponen ya
penelitian ini
1. Pemilihan Mikrokontroler
Mi krokontroll er yang digunakan untuk m
mi kr ok oAMrtdruwil ndoabUn & 2 9 8 N

A. Arduino Uno

Ar dui ndoi gunnoak an untuk membaca dan mempro
sensor tegangan dan s eArsdouri neon UUsndoAG &7 4 R a
unt uk member.i i ntruksi kepada Rel ay unt
l i stri k yang terhubung-dpadayaatgu dd apa@t
di prosedArdiud ailomimdnaokan di beri kan kepada

yang nantinya akan diunggah kedal am dat
website.

B. Driver L298N

Dri L8N di gunakan dan di foiwaglkandaseb
Ardui no Dna t dri ssead wtr kaknarke mot or DC ag
sesuaiAraduwihmaon Uno

2. Pemilihan Sensor

Pemilihan sensor daljam askiesitsesmHECEHERO badal ah
A. Sensok Jarak
Sensor i ni merupakan sensor pembaca teg
panel surya | alu Aaldan non tekoi Hearnd darle piardia
dapat membaca data tegangan dari OV hin
4. 1P8ngujian Komponen

Tahapan in i dulakukan untuk mengetes |
model sistem ini. Dalam pengetesan ini d

17



menggunakan mul timeter untuk mengetauhui
pada komponen tersebut.

1. Pengujian MikrokontroleArduino Uno

Untuk pAnduj iyveamwgnai gunakan telah diberik
dan 9V menggunakan catu daya. Setel ah i
di hubungkan dengan phobe positif dan pin
mul ti meter.

Ga mb]aAPeng"LAjr idaan no Uno
TabzReng Wjridan no Uno

Tegangan masukan Tegangankeluaran
6V 574V
9V 7.9V
Dar i penguji an tersebut tegangan i

menghalel kaman day/dVmabas kromponen el ekt
sengbtr aBroini &©O 8 Mot ordabpCat bekerja pada

OQut put tegangaonl Rdyi nked i@ rkiaknonver si [
serta komponen tambahan | ai nngiabwtnd uka mMme
ol eh modul elektronik.

2. PengujiarDriver L298N

Untuk pBnigu29®%,Bng di gunakan telah diberi.l
dan 9V menggunakan catu daya. Syeadred ah i
di hubungkan dengan phobe positif dan pin
mul ti meter.

Ga mblaSPeng Djrii &9 8 N
18



Tab3XPeng Djrii &9 8N

Tegangan Masukan Tegangan Keluaran Pin 5V
6V 4.42V
)Y 7.61V
Dar i penguji an tersebut tegangan i
menghalell kaman ddWa dsena@eaarkompdraneel ek
L298KNpat bekerja pada daya N5&.LPOuveut t
L29&Ndah di konver si I C regul ator serta
menyesuai kandt bganpgpiaanyahgh modul el ektr
3. Pengujian Sensor Ultrasonik

Unt uk penguji an Sensor Ul trasoni k y @
di kal kmpaggumakaneterah itu tegw@@an di
yang di hubungkan dengan phobe positif da
pada mul ti meter.

GamblagPeng Djrii & 9 8 N

4. 11 Bpl ement asi El ektrik

| mpl ement asi elektrik dilakukan untu
di masukan hingga di keluarkan maksi mal
komponen berjalan dengan b®&®ialhganasedap
dilihat pada Qambar 1

GamblasRangkai an Al at Optimali sasi

Keterangan:

1. Project Boarddigunakan untuk menjadi tempat sistem dan komponen
terhubung

2. Arduino Unosebagai pengolah data dari sersamsor.
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3. Driver L298N sebagai penerima data yang sudah diolahAdhino Uno
lalu salurkarkedalamMotor DC.

4. SensorUltrasonik sebagai pembagalur yang dihasilkaroleh pantulan
frekuensi

5. Bateraisebagapemberi tegangan pada robot

6. Motor DC sebagapenggerak robot

4. 1Ddsain Software
Di agram alir at aful ow@akbar glii sedhuald eanlgwar

sistem yang berjalan, tujuan dar.i di agr a
pembacaan dar. masukan, proses dan kel
Di agram 8abljpmkkBi GA.mbiar 1
4. 11 ;pl ement asi Software

\ 4
Implementasi o
—>{ Software }4— ‘ Validasi ‘

\ 4
‘ Uji Struktural ‘ Tidak

Berhasil

Tidak
Berhasil

Ya

‘ Uji Fungsional ‘

Tidak

Berhasil

Gambla8i mpl ement asi Software
Pada tahap ini dil akukan pengetesan
di gunakan pada model sistem i nterDatdam p
fungsi komponen yang digunakan dan meil h
4.  1Désain Mekanik
Desain mekani k merupakan hal penting
perancangan sistem perangkat ker as. Ber

penelitian dapati9ddinl iGeatb apada Gambar
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Gambla9Desain Mekani k Tampak Bel al

‘_ir —

5o 00 L0
w q ¢ -“ i

Gamb2adDesain Mekani k Tampak Depa

Keterangan:

1. Gambar @ menunjukan tampalielakangdesain mekanik.
2. Gambar20dapat dilihat terdap&buahsensor ultrasonikerada pada sisi
depan roboavoiderdan datasnyaerdapat box untukmembawa barang

4. 11 mpl ement asi Mekani k

Tahapan i ni mer upakan penrgobaogtb e thent as
serta sismemgatnasidalpiatRemseamp aytaasnng siusttiem i
di daliaamseeshamgga si stem dapat bekerja den
4. 11 Btegrasi

Tahap ini mel akukan perakitan berdase
mekani k danmtdeas &i n

4. 1UPi Keseluruhan

Tahapan ini adal ah pengujian fungsior
sudah dibuat untuk memasti kan Ssiisstteenm ibneir
mel akukan pengujian structural, fungsion

4. 1ApDi kasi
Apl i kasi pada pcinleilhati apadai k dagpkat a
mengatangyi tersedi a.
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BAB V
HASI L DAN PEMBAHASAN

5. 1Hasi | Penel i tian

Pada tahapan sebel umnya sudah di jel a:
i m@ne ntdaasRo b o't PenghaArachwi nBeed Witassii st i dak pe
tempat yang begidiug bmaldann t aalsaatn iania ydauma tt a
namun membatehkandengan tuedd&gan magge rcalk
robot .tersebut

5. 1Ra4ngkArduni no Uno

Mi kr ok omrtdwilngra dJsnoper ancangan robot I N
ut ama sebagai sistem pengeAddulUma apaltt da
dilihat @Rada Gambar

e
¥
GambalHasi | rAmdcwinmg@anUno

Pada gambar terl i hat ab da luvreiooesrihsutbeurm gmi
dengan kloaonmppmoreenn yang | ai n Dreipve2r®8iNmod mgor
DC dlaant .eRangkai an i ni berfungsi sebagai

mengendal isleaars ogenusndruk bi sa bekerja secara

5. 1R2@ngkai abr Mo¢éor
Motamriasckal ah salah satu sistem pengger a

ini. Pada perancanganilwv2d®N s$sabag@imakeang gne
dc karena memil i ki ukuran yang mini dan |
Hasi | per amocddegat mdt br h22t pada Gambar

Ga mb2a2Ran g kDariiaun2 @ 8 N
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5. 1R&8ngk3e adloasonik
Sensor ultrasoni k pada perancangan r ob.

yang menghal angi j alannya robot. Ada 3
ultrasoni k sebel ah kiri dan sebel ah kanan
ada di kenan dabot, sedangkan sensor depan
ada hal angan atau benda didepannya. Rangk
Ga mb2ar

TR -
Gamba3Rancangan Deteksi Temperatur d

Pada Gambar 4.3 terlihat bahwa rangkai
ardui dengrmam Vcc sensor u soni k terhub
ultrasoni k terhemnggukak eaddai penghub
Kemudi atnrplgad dhe meassiimg s ens ' tragoFA k di
AS5arduino, serta kode ech 4arr adsud miok udnioh

l tra u
@md m u
or u h
®, BA u

5. 2 Ha sDels &obot

Terdapat hasil dari desain robot yang telah dibuat, pada bab ini akan
menjelaskan detail dari robot yang telah di desain secara virtual dan di implementasikan
menjadi robot pada aslinya.

5.2.1 Bagian Depan Robot

Sisi bagian depan robot terdatigh buah sensor ultrasonik. Bentuk fisik robot
dapat dilihat pada Gamba4.
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GambazdBagi an depandeobot

5.2.2 Bagian Belakang Robot

Sisi bagian belakangbot terdapat satu buah baterai haldeabuah baterai
3.7volt, danArduino Uno Baterai adalah sumber tegangan robot jadi memiliki peran
yang sangat penting dalam membuat sebuah pragek. lebih jelasnya dapat dilihat
pada Gambaz5.

kGémb?aEBagi an belaazloardgerr obot

5.2.3 Bagian Atas Robot
Sisi bagian tengah robot terdapat mikrokont@letuino Unq Driver L298N,
kabel jumperpaterai,dan projectAgar lebih jelas dapat dilihat pada GamB@r
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Gamb2az6Bagi an atvas dreabot

5.2.4 Lintasan Robot

Lintasan yamrdaghiibuate mpat mensi mul asi
menganbar.Bagtiarsianme mi | 2nkeit epra ndZaane gtea b a r
di desain secaBanbekl|l fksi knita #Hapat dil i ha

GambZda i ntrackamtoi der

5. 3Hasi | Pengujian Sensor Ultrasonik
Pengujian sensor ultrasoni k merupakan
bahwa sensor tersebut berfungsi dengan o)
di harapkan. Sensor ultrasoni k menggunakan
untuk mendeteksi olPrekedapem@gmugulammyjaarmadlk
antara | ain sebagai beri kut
1. Pengujian Berdasarkan Jarak Benda
Sensor wultrasoni k dapat mendeteksi | e
dekat yang dapat dideteksi ol eh sens«
hasi |l pengujian jarak sensor ultrason
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Tabf&RPengyjairSseta bt rasoni k

Jarak (cm) Keadaan robot
2 berhenti
4 berhenti
6 berhenti
8 berhenti
10 berhenti
12 jalan
14 jalan
16 jalan
18 jalan
20 jalan
Dar i Tdaabpealt 4di si mpul kan babwai sobohi a

set eldahnydil akkeemmud imemdaekakai sensor ul t
berpdda Qam.ak 1

2.Penguj i an BBeerradta sBaerbkaann

Pada pengujian ini penelriotdetmegd m ka&kraa
menentbek any et adialpaavwa ol dHlmsrn d b ptenel it
dapat dilibhat pada Tabel

Tab®RPengBjeiraddrmsar kan Berat Beban

Berat beban (gram Keadaan robot
0 Stabil
2 Stabil
4 Stabil
6 Stabil
8 Stabil
10 Tidak Stabil
12 Tidak Stabil
14 Tidak Stabil

Dar i bSldaabpeat di Iriolbtaoittd ebkanhevapawa yh e@lgan
ber alt eaidial8 0 0 .gr dbnekrsautabteublaenb i B Oda rgir a m
maka w®wBa&abot bergerak mel ambat dan kemt
komponen roboHabkanirdapkt kinabatmbi I
ma s i hmebmbsaawa d b e p @ matk s i8@&1 gr am
5. 4Pembahasan
Pada tahapan i ni akan menj el askan bag:
mponen beserta fungsi nAradudinadnatBrmicavreyra mi
M bagai pemeoggeaBlad 2o bwrtt3u.k7 Vmenghi dup

ko
L29
robmat op®Rgger,aks arrlosbcoraisnamekikmb aca | arak pada
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5.4.1 Hasil Perbandingan Robot
1. Hasil robot membawa beb@00-800gram

Hasi | yang di perrodlewnt kedendkan peaighig wa n
80dr pmdan@®@yadd24 dapat dbodarmadr pfaidla Ja
G a mb3a0r

TabGHagehgume mmawa2b86bgnam

19,07 200 gram 14,58
19,07 200 gram 15,03
19,08 200 gram 16, 30
19,08 200 gram 15,13
19,08 200 gram 18, 48
19,09 200 gram 14,13
19,09 200 gram 15,583
19,09 200 gram 16, 05
19,09 200 gram 17, 41
19,10 200 gram 16, 52
rata rata 16

Tab®Ha e hgume mmaebveadban 400 gram

19,24 400 gram 17,01
19,25 400 gram 20,30
19,25 400 gram 15,54
19,25 400 gram 16,27
19,26 400 gram 16,17
19,26 400 gram 19,02
19,27 400 gram 15,06
19,30 400gram 15,35
19,31 400 gram 16,11
19,31 400 gram 17,16
rata rata 17

Tab&Hasge hgume mmawa beban 600 gram
27



19,24 600 gram 15,42
19,25 600 gram 17,01
19,25 600 gram 22,11
19,25 600 gram 19,27
19,26 600 gram 19,35
19,26 600 gram 16,53
19,27 600 gram 16,32
19,30 600 gram 26,21
19,31 600 gram 16,46
19,31 600 gram 17,09
rata rata 19

Tab®Hasgpe hgume mmawa beban 800 gram

20,11 800 gram 26,39
20,21 800 gram 20,06
20,22 800 gram 17,57
20,22 800 gram 18,02
20,22 800 gram 23,19
21,25 800 gram 18,21
21,25 800 gram 18,12
21,26 800 gram 33,20
21,27 800 gram 18,13
21,27 800 gram 18,59
21,27 800 gram 22,48
21,28 800 gram 24,15
rata rata 22

2. Hasil robottanpabebandan dengan membawa beban
Hasi | yang di perrodledt kdcdn kan presdghug wa n
tandgf8hudd24 dapat dililRliamatgrmdd &30palal Ga
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Tabl0OHa spe h g utj a rbpeabdaann

dengan

beban

1 12,09 | O gram 17,58 19,07 | 200 gram 14,58
2 12,09 | O gram 15,03 19,07 | 200 gram 15,03
3 12,09 | O gram 16,33 19,08 | 200 gram 16,30
4 12,10 0 gram 18,09 19,08 200 gram 15,13
5 12,10 | O gram 15,04 19,08 | 200 gram 18,48
6 12,10 | O gram 14,32 19,09 | 200 gram 14,13
7 12,11 | O gram 15,05 19,09 | 200 gram 15,53
8 16,44 | O gram 15,41 19,09 | 200 gram 16,05
9 16,44 | O gram 15,16 19,09 | 200 gram 17,41
10 16,45 | O gram 13,27 19,10 200gram 16,52
11 16,45 | O gram 24,48 19,24 | 400 gram 17,01
12 16,45 | O gram 14,28 19,25 | 400 gram 20,30
13 7,41 0 gram 15,09 19,25 400 gram 15,54
14 7,42 0 gram 14,29 19,25 400 gram 16,27
15 7,42 0 gram 15,11 19,26 | 400 gram 16,17
16 7,42 0 gram 21,29 19,26 | 400 gram 19,02
17 7,42 0 gram 16,30 19,27 400 gram 15,06
18 7,43 0 gram 21,36 19,30 | 400 gram 15,35
19 7,43 0 gram 12,08 19,31 | 400 gram 16,11
20 7,43 0 gram 13,41 19,31 400 gram 17,16
21 20,17 | Ogram 20,02 19,32 | 600 gram 15,42
22 20,17 | Ogram 19,23 19,35 | 600 gram 17,01
23 20,17 | O gram 14,08 19,35 | 600 gram 22,11
24 20,18 | O gram 15,36 19,36 600 gram 19,27
25 20,19 | O gram 17,04 20,02 | 600 gram 19,35
26 20,20 | O gram 17,01 20,02 | 600 gram 16,53
27 20,20 | O gram 15,40 20,04 | 600 gram 16,32
28 20,20 | O gram 16,33 20,04 | 600 gram 26,21
29 20,21 | O gram 18,59 20,05 | 600 gram 16,46
30 22,05 | Ogram 16,14 20,11 | 600 gram 17,09
31 22,05 | O gram 23,52 20,11 | 800 gram 26,39
32 22,06 | O gram 16,04 20,21 | 800 gram 20,06
33 22,06 | Ogram 14,18 20,22 | 800gram 17,57
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5.
1.

34 22,06 | O gram 14,39 20,22 | 800 gram 18,02
35 22,07 | Ogram 15,26 20,22 | 800 gram 23,19
36 22,07 | Ogram 16,48 21,25 | 800 gram 18,21
37 22,08 0 gram 15,08 21,25 800 gram 18,12
38 22,08 0 gram 15,11 21,26 800 gram 33,20
39 22,08 | O gram 14,44 21,27 | 800 gram 18,13
40 22,09 | 0 gram 14,17 21,27 | 800 gram 18,59
41 22,10 | O gram 14,29 21,27 | 800 gram 22,48
42 22,10 | Ogram 15,10 21,28 | 800 gram 24,15
Ratarata 16,20 Ratarata 18,36
Grafik Data
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(=T,

1234567 8 95101112131415161718152021222324252627282930313233343536373835404142

=—waktu ditempuh tanpa beban (detik)

Gamb2a8Gr af i k

3. Perbandingan
Ber dasar k an dpestnbgpagaanm np enghmeingm unakan
bebasa@asuali

5

sebagai

beri

deh@amt adaB@imbdaket ahui
kut :

TabklHa sRialr at a

Axis Title

waktu ditempuh dengan beban (detik)

danpadaa@ebdbE e nNngan

Penguji an

Ratarata nilai keterangan
16,20detik Robot tanpa beban
18,36 detik Robot dengan beban
Uj i Kesnel ur uha

Uji Coba Struktural
Tahapan ini dilakukan untuk menentukan keterhubungan perangkat keras
terhubung dengan benar dsistem berfungsi dengan baik serta alat berjalan

dengan perencanaan awal.
Uji Coba Fungsiona
Uji fungsional meliputi perangkat keras yang terkoneksi dengan database, untuk
memastikan data tersebut bisa tersimpan dengan benar. Untuk melakukan

beban

di dapa
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pengiriman data dari perangkat keras ke database, dapat menggunakan seperti
gambar29,30,31, dan 2.

ght_Distan

nt(Middle
)3
nt(Right_Distance);

GamZaQtKode untuk jarak sensor ul tr

ight Distance<=18)&&(Left_Distance<=18))

op();

Gambx0Kode setakg ke kanan

else if(Right_Distance<Left Distance)
1
if((Right_Distance<=10)&&(Left_Distance<=18))

GambxlKode seaetoakg ke kiri
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else if(Right Distance<=18)

T
L

_left();
1
p

else if(Left_Distance<=10)

\
Gamb®3zxkode untuk bel ok ke kanan d

Uji Coba Validasi

Pada tahapan ini melakukan pengetesan terhadap alat perangkat keras dan
perangkat lunak terhubung dengan baik, hal ini dimaksudkan agar sistem
keseluruhan berjalan sesuai dengan perencanaan dan tujuan penelitian ini.
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BAB VI

KESI MPULAN DAN SARAN

l1Kesi mpul an

Pengendal i an Robo®Ar BangMendagoun aBkear nb aksa rst
oportiomal i Vindrrelhgasail | dirancang. Dal am ¢
NngguagB#annsoe blangoa i mi krokontrol ernya dal &
nsor yang berfungsi sebagai alat i ndral
ra menjal annya dengan mebneglaakkiahbfgkta n Sted nel c
aktifkan semua rang&klkamnmeamdarti adkami shi fc
mbawa barang.

RobBéngendal i an RobotArFMengMaUghgpgn Bleama
ntrol Prop®eri giamil vileanpaetgrtadr wuj ud Kkar en:
gara I ndonesi anginrubmmaymagpirfosmen pgeunakan
nuadr. i per masal ahan diatas peneliti ber
ng dapat na n gseegctaarak amt omat i s sehingga
ryawan Kkhususnya bPRaernagnggu nyasanng pseabmbghawta ebbear
raonga | ebih ekonomis dibandingkan denga
mi ni malisir pengeluaran.

2Saran
Proses pembuatan projek atau robot in

masi h banyakelkekam@amgaywang harus diperbai
perbai kan dan penambahan agar projek in
depan, di antbaargaaniy ab eardiakluath :s e

1 Robot ini hanyabamlamama ke nsgaangt aatr kdai nh a r
peneliti selanjutnya .dapat mengemban
2 Robot I ni berjalan berdasarkan jara
berubah maka robot tidak | agi beker|j
3 Membuat | ogika robot supaya | ebih ce
sesuali perkembangan zaman.
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Sub
HI GH) ;

measur ement
29

test ()

LbW);

di stance
_test ()
ul seln(Echol,

Di stance

ok o

Fdi stancel/
Di st ance

(int)Fdi stance;
Mi ddl e _

Left
ayMicroseco

tal Write(T
I tal Writ
gital Write
| ayMi crose

i gital Writ
| ayMi cr os

Ul trasoni c
Fdi st ance
return

}

i nt

{

di

de

di

de



HI GH) ;

LOW) ;
29
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/
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Stop();
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4 d e é it ORD sgshét a tDeés ¢s\a ta
Di stance);

ft

38



Serial Mgri)nt (" c

Serial .print (M |ddIe _Distance);
Serial Mgri)ynt ("

Serial .print (R |ght Di stance) ;
Serial Mgri)nt (" c
if(MiddIe_Dlstance<—25)

{

* _Stop

()
del ay(1000) ; */

f(Right Distance>Left _Distance)

[
{

i f((Right Distance<=10) &&(Left _ Distance<=10)
{ _Stop();

//delay(200);

_Back () ;

/el ay (500) ;

}

el se{

II_Back();

/ldel ay (2000) ;

_right();

ldel ay (500) ;

}

}

el se if(Right Distance<Left _ Distance)

{

i f((Right Distance<=10) &&(Left _ Distance<=10)
{ _Stop();

ldel ay (200) ;

_Back () ;

ldel ay (500) ;

}

el se{

I _Back () ;

f[del ay (3000) ;

Ieft(),

/d e | ay(500) ;

}
}
}
el se i f(Right Distance<=10)
{
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_left ();
ldel ay (500) ;

}

el se if(Left Distance<=10)
_right();

ldel ay (500) ;

}

el se{

_Forward();

}
Idel ay (500) ;
}

Lampi2an.
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