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. PENDANULUAN

‘Latar Bdakang

Kemajuan teknologi ssat ind mcngaﬂami. perkembangan yang sangat
pesat. Salah satu bentuk dari kemajuan teknologi tersebut adalah mobile

robot. Teknologi mobile robot sangat membantu pekerjaan manusia. Hal ini

dikarenakan banyek pekerjaan manusie yang dapat dilakukan oleh robot,

seperti robot kurir, robot pembersih kaca, robot pemadam kebakaran dan lain-
lain. Dengan semakin banysk kemampuan robot yang terus dikembangkan
dan disempurnakan maka aplikasi yang dapat dilakukan oleh sebush robot
alcan semakin beragam. |

- Salah satu contoh mobile robot yang tel sh dikembangkan sebelumnya

&1 Uriversitas Bina Nusantara berjudul “Penerapan Kontrol Umpan Balik

Pada Mobile Robot* yang dilakukan pada skripsi tahun 2002 oleh Krisna dan
kawan-kawan Adapun mobile robuf lerscbut saat ini telah siap untuk

digunakan dan dapat menerima perintah-perintal dasar untuk bergerak. Dafam -

pergerakannya mobile robot ini membutuhkan suatu informasi tambahan

berupa posisi dan orientasi. Dengan adanya informasi posisi dan orientast

_ terscbut mobile robot dapat mengetatui bentuk lintasan, arah, dan pusisinya

saat i,
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| _ chutuﬁan. informast akan posisi dan orientast tersebut dapat diberikan
Qieh ‘LPS (Local Positioning System). Penelitian tentang LP8 pads mohile |
robot ini telah diteliti dan dikembangkan oleh Sugihyanto dan kawan-kawan
dengém judui “Local Positioning System Pada Ruang Terbatas Unluk
|  Diaplikasikan Pada Mobile Robot”, di mana mobile robot yang dikembangkan
berkomampuan mengenali orentasi dan posisi sccara real-fime dan mobile
robot. Dengan mengg’zm‘akaﬁ sistem T.P§, .ﬁw&z‘fe robot dapat diketahui
' keberadéé.nnya dalam ruang te’rbatés. LIPS ini akan diimtegrasikan .kepada
mobile robot Sekﬁngga miobile robot menjadi semakin pintar. LPS ini juga
merupakan kombinasi dart sistem minimum dan PC yang dapat memberikan
.informasi posist suatu ﬁbjek secara reaf time. Penggunaan dari LPS ini adalah -
untuk melakukan fracking lintasan vang dilalul dan memungkinkan sistom
. ﬁaﬁgasi closed loop (ruangan tertutap).
| Sumber tenags sangat diperlukan oleh mobile robof dalam melakukan
tugasnya Tanpa sumber tenaga, mobile robof tidak berarti apa-apa dan mobile
| rohos tidak bisa melakukan aktivitesnya. Oleh sebab i‘tu. perhu ada mekanisme
| supaya mobile robot bisa menuju ke tempat .ekargmg port untuk melakukan
Proscs pengisian ulang. |
Sage adalah salab satu contoh mobile robot yang ditempatkan di
Carnegie Musewm of ﬁfazwaé' History lsebagai '.emgguta staff yang jfull-fime
auionomous. Dalam rangka memenuhi keadazn frue self-reliance, Sage barus

depat mengisi sendiri baterainya ketika diperiukan. Keadaan ini terpenuhi
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dengan menggunakan sébuah bentuk miniatur dari penanda tiga dimensi (3D)

yang disejaiarkan dengan scbuah stop kontak yang sederhana. .

Oleh karena itu, penulis tertarik uwituk mengembangkan kemampuan

robot yang telah dibuat oleh Krisna dkk dan Sugihyanlo dkk, dengan

. merancang sistem charging otomatis berupa perancangan perangkat keras
' c&argz'ng port dan simulasi pergerakan miobile robot menuju tempat pen gisian

- ulang batera.

Ruang Lﬁﬂgkup |

1.

2.

' Adapun batasan dalam pembuatan skripsi ini adalah sebagai berikut:

- A. Secars Hardware

Permukszn Iantai vniuk charging port bagi mobile robot harus datar.

Charging porf yang dibuat hanya untuk mengisi ulang bateral pada

 mobile yobot yang telah dibuat oleh Krisna dkk di Universitas Bina
- Nusantara.
| Karakicristik elekironik disesuaikan dengan mobile robot yang telah

- dibuat dan juga dianggap telah dapat mengetahui arab, posisi, orientasi

dan jarak terdekat menuju charging port.

Perangkat charger yang dibuat hanya digunakan pntuk baterai 12V

:D{J' dengan arus sebesar 2,1A sesual dengan spesifikasi bateral yaitu:
 tegangan pengisian sebesar 14,4V — 15V DC. Sedangkan karakteristik

perangkat yang dibuat hanya sebatas charger bisa mengisi ulang
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batorai dengan {egangan dan arus vang telsh ditentukan tanpa

memperhatikan waktu pemakaian bateral terhadap beban.

Hohile roboi dianggap telah memiliki dan mengetabul status bateral,

serta dapot memberi dan menerima sinyal dari charging port dalam

proses churging dan pada saat proses charging selesal.

6. Mobile robot dianggap telah bisa melakukan proses docking dan

menempatkan posisi pelat dengan tcpaf pada charging port tanpa

tarbalik polaritasnya.

B. Seecars Simulasi

Area yang digunakdn dalam pergerakan robot hanya sebatas di

- kuadran dalam koordinat x dan y positif.

‘Gosekan yang terjadi antara roda robot dan lantal diabaikan agar tidak

mempengaruhi kapasitas bateral.

Simulasi sistorv pengisian ulang yang skan dibahas hanya pada saat
mobile robof berjalan menuju ke charging port dan kernudian
melakikan Droses -pengi:sian ulang. Sctelah pmsés pengisian ulang
selesai, porgerakan mobile robot selanjutnya tidak akan dibahas.

Untuk memudahkan pergerakan mobile robot berjalan mehuju

charging port make. pada simulasi sistem pengisian ulang yang akan

dibuat hanya menggunakan satu buah charging port yang lokasinya

sudah ietap.
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5. '-Méé.éfe robof déanggap !;.eiah dapat mengetahui arah, posisi, dan jarak
térd ckat menuiu charging port.

6 Simulasi yang dijalankap melalui komputer tidak terhubnngkan

dengan mobile robot.

Tujuan dun Manfaat
Skripsi ini bertujuan unfuk membuat mobile robo! menambah

kemampusnnya dalam melakukan pengisian bateral secara otomatis tanpa ada

. hantusn manusiz. Adapun hasil akhir dani pembuatan dan penulisan skripsi i
~ ‘berupa satu bush 'pera.ﬁgka‘f; keras charging port dan simulasi pergerakan
_é:vwbéfe rohot mencapai lokasi charging ;m?a‘ sesuai dengan arah, posisi dan

orientasi yang telah dikietatwi dasi mobile robot itu sendiri,

' Mantuat dari pembuatan skripsi ini adalah sebagai berikut:

1. Dengan simmlasi ini mobile robot dapat bekerje optimal secara individa,

tanpa mémeﬂukan bantuan manusia dalam proses pergerakan mobile
rofot meauju lokasi charging port den melakukan proses cAarging.
2. Simulasi 'yzmg dibuat akan memberikan tampilan borupa pergerakan
ma&:éfe robot dari awal mcmjﬁ chorging pori sampai melakukan pmses
- charging, schingga dapat dikembanglan dalam penulisan selanjutnya.
3. Agar mobile robot yang telah dibuat dapat dilengkapi dengan sebuah

Chargéﬁg PporL.
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Meﬁmﬁ@ﬁﬁgs Pemﬁmm _
Pralam penelitian  ini  digunakan metodoingz pepelitian  studi

kepustakaan dan eksperimen. Di mena studi kepu‘siakaan dilakukan dengan

| mermbaca buky Hteratur baik di dalam maupun di luar porpustakaan dan

mencari sumber-sumber vang berhubungan di mternct. Fksperimen dilakukan

4 laboratorium melalui perancangan dan  pembuatan  sefiap maoda!

‘herdasarkan kombinasi dari aplikasi-aplikast yang diperoleh dari lembaran .
 data dan teori-teori dasar ysmg telah diperoleh. Setelab itu dilanjutkan dengan
'_ melakukan pengujian dan evaluasi setiap modul dan  sistem secara

" keselurchan.

Sistematilka Penulisan

 Sistemstika yang dipinakan dalam penulisan skripst ini adalah sebagal

heril{u‘tf "

-B&B 1 PENDATTULUAN

- Pada bab ini akan dibahas mengonsi iatar belakang masald,h, TUang

linghup, tguan dan mantast penelitian dan metodologi penelitian yang

. digunakan serta sistematika penulisan dari skripsi ini.

. BAB2LANDASAN TEORY

Pads bab ini akan dibahss mengenal teori-teori yang digunakan dalam

- melakukan penelitian ini, mulai dari tabap perancangsn sistem sampai dengan

~ selesal.




BAB3 PER&WQ&N@&N. SISTEM
‘Pada bab ini akan diteliti mengeﬁssi lan gkah—imgkaﬁ dalam melakukan

perancangan sistem, yaim: ‘perancangan perangkat elektronika, perancangan
| _. p@ggkat lunak dan rancang bangun.
" BAB 4 TMPLEMENTASY DAN EVALUAS]

: . Pada bab . ini akan diberikan penjefasan mengenai implementas
perangkat keras dan sistem simulasi yang meliputi spes%ﬁkasi secara umum,
~ data yang digunaken dalam sistem, betasan-batasan sistem, pengujian dan
' @aﬁuasi dari sistem yang telah dibuat. |
| BAB § SIVPULAN
Bab ini berisikan mengenai kesimpzifﬁan dari k.eseiumhan hasil serta
saran umtuk polceriaen di masa mendatang selingga mobile robot dapat

d.ikembangkan untuk mempercleh manfaat dan kinerja yang iebih baik.






