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Kats Robot pettama kali diperkenalkan ke dalum Bahasa Ingegris pada
tahun - 1991 oleh seorang penulis skenaric Karel Capek dalam salah satu

dramanya vang berjudul R U.& (Rossum s Universal Robois}. Sedangkan kata

" wobof Wi sendini berasal dari Bahasa Czech yaitu robots yang berarti kerja.

- Robot memiliki beberapa definist sebagai berikut:

o Memurut Kamus Websters, robot didefinisikan scbagai sebuah alat

otomatis vang mengerjakan tugas-tugas manusia.

‘o Wienurut Robot Instifute of America, wobot  didefinisikan sehagat

- manipuiator muitiﬁmgs'i vang dapst diprogram viang 'ya,ng didisain untuk
'ménﬁﬁdahkm bends-berda dan komponen-komponcn melalui sebuab
;?ergeréi{an yang diprogram sgar d.apﬁi; melakukan berbagai tugas {Fu,
Gonzales dan Lee, 1987}

Dapat disimipulkan, robot adalah scbuah magipulator serba guna yang

- dapat ﬁiﬁmgmm ulang dengan sensor oksternal yang dapat meliakulkan

herbagai iugas yang berbeda.




2.1.1  Jenis-jenis Mb@ﬂe Robut
Berdasarkan sifat mobilitas, robot terbagi ke dalain dua kelompok,
* yaitu robot yang bersifat tetap (fixedy dan robot yang dapat berpindeh tempat
{mobile robof).
Adobile yobot sendiri ée%agi ke .da&am tiga jenis, yaitu mobile rohot
yang rﬁeng?gwna%zn roda {(wheeled robor), mobile robot yang menggunakan |
keki (Jegged mobile roboty, dan mobile robot yang tidak berkaki atau beroda.

Dj bawah ini terdapat beberapa contoh mobile robot.

Gambar 2.1 Yioto robot beroda

{Grabowski, R;, Navarro-Serment, L. B., Paredis, C.11., and Khosla, 1999}
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Gambar 2.3 Foto robot tak berkak:
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212 Kavakteristik Mobile Robot Krisna Dhk

'.Moéﬁe robot yaﬂg digunakan memiliki platform berbentuk lingkaran
{Gambérﬁf&) sehingpa ketika robot berputar, diameter pezpinda;h&n mobile

robot tidak besar dan juga cara pengendalian tenaga gerak motor BC untuk
meialmkgm berbagai manuver menjadi lebih mudah Posisi roda dﬁctakkan

secara simetris ¢i keempat penjuru, yaitu 2 roda penggerak diletakkan
melintang i bagian tougah mobite 7obot dan 2 roda easter diletakkan di

ivedua perfurn yang lain.

Gantbar 2.4 Foto mokile robot berbentuk siinder

Sistern gerzk dari mebile robot terdiri dari 3 jenis gerak ulama, yahu:
gerak -maju, mundur dan berbelok. Untuk gerskan maju maka kedua roda

penggerak vang masing-masing terhubung dengan motor DC akan bergerak
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maju dengan kecepatan ?zzmg sama. Sedanskan untuk gerakan mundir maka
kedua roda ponggerak akan bergerak mumdur dengan kecepatan yang sama.
Unmk cerakan memutar di tempat yang dipakai uyntuk cara berbelok dapat

dilakakan dengan memutar 1 motor DC bergerak maju dan 1 motor DC yang

iain bergerak mundur dengan kécepatan yang sama.

-Saumbw?mﬁg& Pada Mobile Robot

Sebuah mobile robot memeriukan sebush sistem tonaga {(power

. system) sehinpga mobile robot dapat menjalankan tugas secara simmltan.

Sumber tenaga vaog ada harus dapat memberikan energl yang cukup sehingga

mobile robot dapat menjalankan beberypa twgas. Untuk memastikan sirkit-
sirkuit elekironik yarg terpasang berjalan sesuai dengan yang diinginkan,

© tcnaga yang ada harus tersedia sebagai sehuah tegangan yang konstan.

* Untuk penyediaan sumber tenaga yang diperlukan, solust yang paling

: seﬁhg digunakan selama ini adalah penggunaan hateral pada mobie robot
_:seﬁﬁingga terpecahkanﬁah masalah peﬁyedﬁm sumber tenaga bagi mobile

robot.

" Schuah baterai vang ideal adalah baterai yang memiliki éﬂergy derisity

. yang sénga?t tinggi, pemeliharan tegangan agar selal konstan pada saat

 pengosongan, memiliki resistansi internal yang rendsh, dan dapai mclalukan

Proses pengosongan secara COpat: Selain itu, baterai yang ideal juga tahan

terhadap temperatur yang chstrim, memiliki waktu hidup yang tak terbatas,

 dan memiliki hargs yang murah. Mamun sayangnya, belum ada satupun
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toknologi bateral vang memenuhi karakieristik-karaktensiik tersebut di atas.
Schingga unuk mengatast permasalaban yang muncul, diperiukan suatu

sisters pengisian ulang batcrai agar mobile robot dapat menislankan tugasnya

tappa mendapat kendala dari sumber tenaga.

Baterai
Menomst Kamus Besar Bahasa Indonesia (KBRL) bateral adalah alal

?eﬁghimpun dan pembengkit stk Menurut Oxford Leagroer’s Pocket

 Dictionary, baterai {battery) adalah sel-sel elekirik yang saling terhubung
 yang menyebabkan sliran arus. Pengertian lzinnya, bateral adaizh alat yang
mengubsh energi kimia menjadi cnergl lisirik. Scbuah bateral mongubah

energi kimia untuk menghasitkan tenaga Histrik.

Menurut Annnim (2000) baterai adalah susty slat di mans di dafamnya

 reaksl rediksi-oksidasi (redoks) terjadi pada mesing-masing dari kedua

elektroda, yang dipisahkan oleh ionically-conductive elecirolyte seperti

" terlihat pada Gambar 2.5.

Peduksi-cksidasi (redoks) terjadi karena jon-ton dari beberaps unsur

 hadir dalam wajud oksidasi yang berbeda-beda.




Gambar 2.5 Struktur Bateral

Pads saal baterai dalam keadasn terisi, kutub negatif terdapat

kelebihan elektron vang menimbulkan perbedaan potensial (tegangan) antara

Yedua kutub. Ketika mobile robot diaktifkan, kutub positil pada baterai akan

menarik elektron dari kutub negatif, sehingga rauatan baterai mengalir melalui
mobile robot tersebut.

Berdasarkan rechargeability, baéerai terbagi ke dalam dua jenis, yaitu
primary cell dan secondary cell (storoge begtery). Primary cell adalah baterai
yang tidak dapat diisi vlang, sedangkan secondary cell adalah bateral yang
dapat disi ulang,

Scbuah baterai dry-cell terdiri dari suaty sel clektrik, tetapi baterat
yang lebih besar terdiri dari suatus kompulan sel yang saling terhubung yang
berliﬁdak sebagui sumber dari direct electric current pada tegangan yang telah

ditersukan. Sebuzh sel terdiri dart dua unsur yang heriainan, yaitu elekiroda
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paéitif dan elektrods negatif yang menyebabkan aliran histrik, dan unsur ketiga
adalah elektrolit yang bertindak secara kimia di elektroda. Suatu kumpulan
dari beborapa sel seperti demikian yang saling {erhmbung disebut sebagai
bateral.

Kedua elckiroda ﬁerhﬁbung oleh sebash sirkuit eksternal (misaloya
pﬁ}'langan kawat tembaga). Fungsi elckirolit sebagai konduktor yang bersifat
ion dalam perpindahan elcktron di antara elektroda. Tepengan atay
egectmﬁzozfve force, bergammﬁg pada sifat kimia dari msu;r yang digunakan,
tetapi tidak dipengarubi oleh ukuran dari elekiroda atau jumiah dari elektrolit.

Mot Anomim (2003) sebuah batersi yang disebut sebagai sforage
battery biasanya berienis sel bassh (wei-celf), monggunakan elekirolit cair dan
dapat diist berulang kal, tidak sepertt sel kering pade umumnya yang
. menggunakan campuran clektrolit dan hanya dapat diisi beberapa kall
Storage battery terdirt dant bébcsapa sel yang terhubung secara sori. Setiap sel
terdirt dari sejumlah pelat positif dan pelat negatif yang dipisahkar oleh
olelcrolit cair. Pelat positif dari sebush sel terhubung untuk membentuk
schuah elektroda positif, dan ;ﬁciat negatf memben‘;uk elektroda negatif.

| Menurut A.S. Prastito (2007) saat ini ada 4 jenis bateral rechargeable
yang t{:ia.ﬁ digunakan secara tetap, yaita Nickel-Cadmium (WNiCd), Nickel-
~ Metal-hydrid (NiVE),  Lithium-Ton (LiTom), dan Lithium-Polymoer {Li-
Polymer). |

Batera selalu mengeluarkan srus konstan ke beban. Kapasitas baterai

akan habis bila torus menerus diberi beban. Lamanya kapasitas haterai akan
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habis tergantung dari pemekaian beban. Semakin besar beban yang
 digunaken, maka semakin cepat pula kapasitas bateral berkurang, sehingga

hatersi harus diisi kembali

" Garmbar 2.6 Contoh pemakaian beban pada baterai

Sebuzh baterai akan memberikan energl penuh jika impedans:
(hambaﬁ.sx di dalem baterai) dijaga sekect! mﬁn'gkin_ Sehingya iegangan tidak
- akan berkurang ketika boban menyedet banyak Tistrik.
| _Pada batersi dengan impedansi rendah, pada saat hebap tinggl
tegaaigata tidak jatub, selurub energi dalam bateral siap digunakan. Ilal ini

dapat dianalogikan pada Gembar 2.7 berikut ipi:

Gambar 2.7 Baterai dengan impedansi rendah
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T.ain halnya pa&a baterai dongan impedansi tinggi, ketika beban da}.a,:m
m}akm sinpkat mengkonsumst banyak energi, tegangan baterai skan jatuh |
akibat adanya bambatan yang tinggl walaupun baterai (erisi penub. Hal ini

dapat dianalogikan pada Gambar 2.8 berikut i

Gambar 2.8 Baterai dengan impedansi tinggt

322 Batersi Nicke! Cadniizm (Ni-Cd)
Sebuah baterai Ni-Cd terdivi dari tiga lapisan. Elekiroda positifnya
dibﬁa& dari Nikel-Hidroksida dan elektroda pegatifnya dari Kadmum yang
| bersifat racun. Sebuah scparator memisahkan kedua elekiroda dan berisi
elektrolit Kaﬂiﬁm—ﬂidmksida. Kedua elektrods terhubung dengan kontak

(ustub) pafsitif dan negatif seperti yang tertibat pada Gambar 2.9.
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Garnbar 2.9 Tiga lapisan pada baterai Ni-Cd

Batersi NiCd memiliki impedansi vang rendah, banya 10 — 15 mf,
sohingga covok digunakan pada perangkat yang boros fastrik. |

Kelebihan baiera? Ni-Cd bita dibandingkan dengan ketiga jents baterai
ininmya adaizﬁh kemampuannya dalam menangani beban tinggi, tahan dingin .
iogge -15° C, dapat st S fali lebik copat dibandingkan baseral NiMH ateu
20 kali lebih cepat diisi dibandingkan baterai Lithiume berkat pengpunean

charger berkapasitas besar.
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Ke&em‘.ahamya adalah kapasitas simpan yang rendab, berati, dan
adanya efek memort. Selain itu, dari hasil pengukuran yang tetah dilakulcan
oleh ma,jaﬂah CHTP, temyata bateral Ni-Cd dengan cepal dapat kosong sendiri
hingga 22% dalam 24 jam.

Jika baterai Ni-C'd diisi ulang tanpa dikosongkan terlebih dahulu akan |
terhentuk endapan kristal logam pada elekiroda negatil, kondist ini disebut
dengan efek memori. Pengaruh dari efek memori ini pada bateral Ni-Cd
adatah berkurangnya kapésitas baterai, impedansi meningkat, dan tegangan

anj lok ketika diberi beban.

- vl angis wfek yemon
o E—Wm I:Emg,m ehak; i'memafk

' Tegungan beral

- 3aangfurbushg Wik dserg
Gasnbaz 2 E{) (‘ raﬂk pemakatan pmfia baterat Ni-Cd

| .Gra.ﬁk pemakaian bateral Ni-Cd daput dilihat pada Gambar 2.10.
Raterast Ni-Cd yang tidak terkena efek memori akan memiliki tegangan yang
stabi! hingga sepenubnya kosong (garis hijau). Sehingga semua kapasitas |
baterai akan terpekai. Berbeda dengan baterai Ni-Cd yang telah terkéna efck

~memorti, tegangan anjlok dan habis sebelum waktunya, ssﬁliﬂgga terlihat masa

‘guna dari baicrai yang terbuang (garis merah). '
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Untungnya, elek memori pada baterat Ni-Cd bersifat reversible.
Dengan demikian, baterai Ni-Cd yang mengidap penyakit efek memori ini

dapat disembubkan, caranya adalab dengan chargingldischarging berulang

kali dengan menggunakan perangkat charger terkondali ko mputer.

Proses Pengisian Baterai

Prinsip pengisian bateral dilakuksn dengan cara ﬁﬁmghubungkan
it positif charger. dengan kutub positif baterai, kutub negatif charger
dengan kutub negatif baterai.

Jika tegangan pengisi lebih besar darl tegangan batcfrai.j maka arus
akan mengalir melalul bateraj. Tegangan yang disedizkan oleh baterai dapat-
berubah, bahkan terkadang dalam jumlah yang besar, seperti pada saat proses
penggssﬁ_g'a& Agar icgangan cutput yang dikasilkan selaly konstan, babkan
pada saal tegangan input bervariesi, maka digunakan rm@aﬁan regulator.

Selain ia regulator digunakan untuk meniaga tegangan output tetap konstan

- pada saat beban berubah,

Nodz  Rasisior

IR o o v __’.3\ /‘ -
Y l £ bV Rateral
; _ h

220VAG N X ~ b
IR R B pon
oo =

BRI T
VAR

“Transformator Step Down

" Gumbar 2.11 Skematik rangkaian pengisi baterai sederbana
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| Pada rangkaian di ates, tegangan input diberi 220 VAC, kemudian
tegangan tersebut diturunkan menjadi 15 VAC dengan MEengLunakan
transformator  step  down. Lalu fegangan tersebut disearahkan dengan

menggunakan dioda penyearah agar tegangan keluaran menjadi tegangan DC.

Bateral 1000 mah

Tegangan _ J : Arus
1,50V | ;’;"Pea.k'- ZA !
4,46V P

A8V o T
T gnmR mﬂ“’"“ipwg&# |r \:% |
142y —A '- 1 |
¥ éf |
' 1A
1,38V
136V -' | —
! | | |
MY | | el CA
0% 50% 100% 115%

Tingkat pengisian Akhir pengisian A

Gambar 2.12 Grafik proses pengisian baterai Ni-Cd

Contoh proses pengisian batorai dengan tegangan 1,5 V dapat
dijelaskan pada Gambar 2.12 di mana. pada proses pengisian ini bateral diisi
_dcngan arus konstan sebesar 1A Proses pengisian bateral dikendalikan oleh
mikrokontroler delam perangkat, Ketika sebuah baterat dilsi dengan arus
besar, tegangan akan meningkat hingga nilai maksimal (peak) sekitar 1,48V
setiap selnya. Karena adanya proscs kimia dalam baterai tegangan turun '
sekitar 15 sampai 20 mV d4i bawsh tegangan puncak. Saat imlah charger

menghentikan pengisian dan bateral dinyatakan penuh.
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- 2.3.8 W'ak&u?eﬁgﬁsﬁm Baterai |
Lamanya pengisian bateral ditentukas oleh kapasitas baterai dan juga
' _b-esamﬁra arus vang digunakan untulk pengisian, Namun pads umumnya arus
pengisian dibatasi sebesar 3 sampat 10 % dari kapasitas arus yang dapat
dikeluarkan oleh baterai. Fial ini dilakukan untuk menghindar kemungkinan
baterai cepat rusak.
Wenurat Anonim (2003) untuk chorging fime pada masing-masing
jenis alat charge sebenarnya mempunyai perhitungan dasar ideal yang dapat
- dibitung dengan menggunakan persamaan {2-1}
th = mAhR / mAC (2-1)
Keterangan: -
mAhB —= Kapasit&s roaksimum batera
mAT  =Besarnya dmpere yang diberikan charger
th = Total waktu dalam jam
Contoh: Tika baterai berkapasitas 1800 mAh dan Ampere Chargernyz 100
(A, berasti 1800/ 100 =18 jam.

Waktu yang diperhukan untuk chargingnya pada kondisi ideal adalah 18 jam.

Dari contoh di atas terlihat babwa proses pengisian baieral terlalu
lama. Pada beberapa bateral terdapat arus pengisian maksimum, jadi tidak
terlalu berpatokan pada prinsip peugisian di atas, seperti harus mengisi 5%

sampal 10% dari kepasitas arus baterai. Raferai dapat diisi dengan args
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pengisian maksimum dari haterai, schingga waktu pengsisian tidak terlalu
lama.

Sebagai contoh, bila akan mengisl baterai berkapasitas 7Ab dan

- memiliki arus geﬁg{esiamé maksimum 2,1A. Dari perhitungan persamaan (2-1),

* ‘baterai dapat diist selema:

2L i
2,14 | (2-2)
¢ =333% |

Dari pcmamaan? (2-2), bateral dapat diisi selama 3,33 jam, daripade
harus mengisi batemié dengan arus 5-10% deri kapasites haterai, akan

memakan wakiu yang Efehﬁh lama seperti contoh persamaan (2-3):

fo AR
074 (23
=10k |

- Dari perhitungan pada %)6?‘3&53}&&514 ¢2-3), baterai harus diisl selama 10 iam.

Contoh Proses ﬁ@fﬁiﬁéﬁg

Proses aﬁ%ﬁ:mg yang dilakukan oleh robot Sage adalsh dongan
tracking jalur yaﬁg ada dengan bantuan penanda tiga dimensi (3D). Penanda
3D dapat difihat sebf;g&ie suaty focal positioning sensor yang memberikan
informast pada robot m;iengcﬂai posis yézng tepat dari dirinya. Dengan bantuan
kaméré. Yang ‘terdapa; pada robot akan m.e.mbamu robot dalam mengenali .

ébjek yang s6a.
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Pada saat robot memerlukan proses charging, robot tersebut akan
beizj.aiazﬁ ke arah charging port dengan bantuan penanda 3D dan kamera yang
ada. Robot akan dituntun berjalen ke arah charging port, pada saat robot
" menangkap pesands 3D yang diletakkan scjajar dengan stop kontak, robot
skan mengetalui behwa itu adelah charging porl yang dituj@ ﬁengan
penanda 3D tersebut cobat tidak memeriukan ketepatan hingga per milimeter
pada saat melakukan proses docking karcna robot sudah mengetabui posisi
dari dirinya sendiri dan posisi dari stop kortak tersebut. Jika pada saat proses
docking terdeteksi adanya ermﬁ aka robot akan mengulang proses docking
hingga proscs docking yang dilakukan beoar dan m‘nél siap untuk melakukan
proses pengisiart.

" Contoh lain adaleh Robof Foothall yang merupakan salah satu proyek
engineering ¢ University of Strathclide. Pada robot ini terdépal dua bagian
yang digunakan dalam proses pengisian bateral Secara otomatis yaitu pertama,
plat yang terdapat di bagian bawah robot vang masing-masing diberi tanda ¥’
dan -, seperti yang ditunjukkan pada Gambar 2.13 vang digunakan untuk
mengis? baterai. Dan vang kedua adalah switehr yang terdapat di Prinfed
Cirenit Board (PCB) memifiki posisi charge yang diguna.kaﬁ untuk
menghubungkan charger plat ke bateral melalui charging port. Dalam proyek
ipi telah diyakini bahwa mekanisme pengisian baterai dapat melakukan
pengisian baterai tanpa harus memindahian baterai dari robot. Namun pada
obot ini bhelum ada mekanisme feedback dari status pengisian dan

- penggunaan dar péiat ini ditnjukan univk penggunaan yang akan daténg.
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GGambar Z.13 F oto pelat pada bagian bawah Robot Football

RMikrokontroler ATS%CSZ

Menurat  Anomim {1980}  mikrokontroler  AT89CS2 adalah
mikrokontroler CMOS (Compiéménfmy Meral Cxyde Semiconductor) 8 bit
yang memiliki daya kerja rendah dan unjuk kerja yang tinggi. Mikrokontroler

AT80C52 menyediakan penggunaan-penggunasn standar seperti flash 8K

 bytes, RAM 256 dytes, 32 jalur input dan output, 3 buah timer/coumier 16 bit,

& buah samber interupsi, port scrial bersifat full duplex, on chiv osilator dan

| rengkaian clock. Mikrokontroler ATROCSZ dapat diprogram bemiang—uiang

sampai dengan 1000 kali pemrograman.
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2.5.1 Konfigurasi Pin AT89CSZ
M[ikmkommlcf ATSGCS2 wemiliki 40 pin, 32 pin diantaranya adalah
pin untuk keperiuan port paralel. Satu port paralei terdiri dari 8 pin, dengan
demikian 32 pin tersebut membeﬁwk 4 buah port pau‘ale%, vang masing-
masing dikenal scbagai Port 0, Port 1, Port 2, dan Port 3. Nomor dari masing-
Masing jﬂﬂ dart sebuah port paralel moulal dani O sawpat 7, pin pertama Port U

disebizt sebagal PO.0 dan pin terakhir untuk Port 3 adalah P3.7 {Gambar 2.14).

P10 21 "/ glavee
— -

Pt ] a9l | PO.C (ADE)
P2 M]3 ag| ' PO.1 {ADT)
P13 i‘ 4 37"5 POZ (AD2)
P14 715 a6l P02 (AD3)
P15 |8 350 | P04 (AD4)
P16 17 3471 POS {ADS)
P17 8 337 ) P06 {ADB)
ReT '8 32% 0.7 (ADT)

(RXD} P3O 10 3 BAIVPP
(TXD) P3.1 L1 301 ALESPROG

(NT0) P32 L 112 29[ ] 75N

NTTy P23 L 13 28[ 1 P27 (AD1E)
(To) Pa.4 14 27 ] P26 (AD14)
(T1) P35 L 15 28] P2.5 (AD13}
(WR) P3.8 e '25‘;3 P2.4 (AD12)
RD)y P37 47 24 ] P23 (AD11)
XTAL2 T 118 231 T P22 {AD10)
XTALY T_|18 221 1 P21 (ADS)
 ano (20 211 P20 (ADE)

" Gambar 2.14 Diagram pin mikrokontroler AT89C52

Berilart penjelasan  dari  masing-masing pin  yang ada pada

‘mikrokontroler ATBICSZ:
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. Yee

Supla: tegangan.

. GND

Grownd.

. R8T

Pin resef akan aktif jika diberi logika high.

;m:',f PROG

Cutnst Addvess Latch Enuble (ALE) berupz pulsa yang mengonirel
alamat selarna mengakses memori eksternal. Sclain it pin ini juga
herfungsi schagal fpul sclama pemrograman.

s

: Progrom Store Ena?z{e'mempakan sinyal baca untuk memori program
cksterpal  Saat mikrokontroler AT89C52 menjalapkan program dari
memori cksternal, pSEv akan diaktifkan dua kali per siklus mesin. Bila
 mikrokontroler menggunakan memori data eksternal maka pSex akan
' éinon—aktiﬂqaﬂ. |

24 [Vpp

Fxternal Access Fnable 7)) harus selale dihubungkap ke grownd jike
mikcrokontroler akan mengeoksekusi program dari memorl eksteral. Sclain
itw, Ei harus dibubungkan ke Voo agar mikrokontroler mengakses
- program secara infernal. Pin ini juga berfungsi menerima ‘Eegangah 12 volt -

(Vpp) selama pezﬁmgmma,ﬂ.
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7. Port €
Port O merupakan port keluaran/masulsn (Port Q) bertipe open drain
wadfrecz‘éaﬁaé. Artimya port ini dapat diguogkan sebagal input dan jugs
._sebagai owtpirt {sebegal address dan data). Pada seat pin-pin pada port ini
&:E.’ber}. high maka pin-pin Poit x} dapat digunakan sebagai masukan-
1m$sa1kan berimpadansi tinggl.
8. Portl
Port 1 merupakan Fort VO dua-arah (Bidirectional) yang dilengkapi
dengam' imtgrngd  puif-wp. Penyanggs keluaran Port 1 mampu
.mcm’@eﬁkme’mm?emp ZTUsS masukan TTL. Pin-pin pada Port 1 dapat
© digunakan sebagai masukan bila diberi logiks Figh.
9. Port2
Port 2 merupakan Port /O dua-arah {bidirectionaly yang dilengkapi -
dengan irternal puliup.  Penyangga  keluaran Port 2 mampﬁ
membeﬁkanfmenyémp sris masukan TTL. Pin-pin pada Port 2 dapat
digunakan sebagai masukan bila diberi logika high.
10. Port 3

Port 3 merupakan Port /O dus-arah (bicirectionaly yang dilengkapi
dengan imtermal  pull-up.  Penyangge kehiaran Port 3 mamopu
m@mbeﬂkaﬁs’mmymap aras masukan TTL. Selain itw Port 3 memiliki

fungsi-fungsi lain seperti yang ditunjuidcan pada Tubel 2.3
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 Tabel 2.1 Fungsi-fangsi khusus pin-pin dari port 3

i Pin_Port  Fungsi Alternatil

P30 RXI3 (port masukan serial}

P31 TXKD (port keluaran serial)

P32 INTG {interupsi eksternal 0}

P33 INTT (interupsi eksternal 1)

P34 TG {masukan eksterpal timer 0}

P3s T1 {masukan eksternal timer 1)

P36 Wk {sinyal tanda nulis memori data eksternal)
P37 RD (simyal tanda baca memori data eksternal)

Organisasi Memori

Mikrokontroter AT$9CSZ memiliki ruang alamar memori date dan
program  yang terpisalh. Pemisahan memori program dan data torsebut

membolehkan memori data diskses dengan alamat 8 bit sehinggs dapat

dengan cepat dan mudah disimpan.

- Ruang memoti pada ATS9CS2 dibagi ke dalam tiga bagian yaitu, yang

dikenal sebagai 128 byfes bawah (Jower 128), 128 byles atas {upper 128), dan

SFR (Special Function Register).
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SFR dan wpper 128 mencmopati alamal yang sama walaupun secara

fisik berbeda, Upper 128 dapat diakses dengan menggunakan pengalamatan
indirect addvessing sedangkan SFR dapat diakses dengan menggunakan

pengalamatan direct addressing. Pada lower 128 dapat diakses dengan

menggunakan pengalamatan direct addressing.
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Analag to Digitel Convester (ADT) 8804
ADC merupakan Analog to Digital Converter CIMOS 8-bit Successive

Approximation yang mesggunakan Differential Potentiometric Ladder. (Dala

sheet ADCOR04. Lampiran 1.1). ADC ini bersifat sebagal memory lfocation

atan /0 pori pada mikrokontroler.
Converter int mopiiki ftur-{irer sebagat berikut:

- Kompatibel dengan mikroprosesor 8080

. Mudsh digonekan oleh semua mikroprosesor

- Differential analog voitage inputs
- Tegangan masukan borkisar antara 0 - 3 Volt DC
. Rekeria dengan tegangan referensi sebesar 2,5 Voit

- Terdiri dari 20 pin

Konfigurasi pin ADC 0804

| ADCO%04 mempunyai konfigurasi pin yang diperiibatkan pada
Gambar 2.15. Input ADC berasal dari tegangan analog yang berbeda yang

kemmudian akan dikonversi menjadi tegangan digital.
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Gambar 2.15 Thagram Blok ADCO804
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Gambar 2.16 Konfigurasi pin ADC0804
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Tabel 2.2 Fungsi pin ADCO804

Nama Pin _ E‘umgsﬁ
CEOCK Clock untuk ADCOR04 berasal dari or chip
clock generaior.

| DBY (LSB) - DR7 (MSB) |8 pin ini merupakan channel output ya.ng

sudah berupa sinyal digial

s

Ve Pin untuk menerima teganpgan supply sebesar 5
_ | Vet BC
Yrefl2 Pin input tcgmgan referensi untuk 256 R |
— Resistor Ladder.

GND N Ground - ]

Vin(+} dan Vin{-} Pin input tegangan yang agkan dikonverst.

TNTR dan WR _ Kedua pin i sebagzai pemberi sinyal ke | :
mikrokontroler.

Local Positioning System {(LPS)

Wemunut Sugihyante dikk (2003) Lucal Positioning System (LPS) yang

digunakan scbagai sistem ravigasi pada mobile robot menggunakan konsep

dasar dari sebush Global Positioning System (GPS). LPS yang digunakan

dapat memberikan informasi berupa posisi dan orientasi dari mobile robot

pada ruang 2x2x2m yang dinyatekan dalam koordinat {x,v.2).
1PS ini menggunakan 3 buah pemancar gelombang uitrasonic

(ultrasonic framsmitier) untuk menggantikan satelit-satelit yang digunakan

pada GPS. Hal ini dilakukan karena pada LPS yang dibuat menggunakan

gelombang suara pada daerah Grekuensi slteasonic, bukan menggunakan
celombang elektromegnetik seperti pada (PS. Sebagal penerima gelombang
witrasonic digunskan wlfrasomic recetver. Dengan menggunakan 3 buah

pomancar ulirasonic, sistem ind mempunyai kemampuan mengestimast posisi

dan orientasi dart mobile robat.
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Pepgpunaan ketiga buab sfirasoric frensmitier {ecsebut diperhikan

karepa LPS memeriulan 3 buah informasi jarak antara wlirasonic receiver

. dengan wifrasonic fransmitfer terssbul. Hal ini dilakulkan mengikutl konsep

dasar dari GPS yaitu syarat utama bagt scbuah GPS receiver untuk dapat

‘monghitung posist adalah GPS receiver paling sedikit harus dapat menerima 3

bugh sinval dad 3 buah satelit.

Persamaan (aris

Berntuk umazm.persamm SAriS ﬁums adalah:
o ax+by tc=0 (sentuk implisit) {2-4}
° ¥~ mx -k (bentuk eksplisit) _ : (2-5)

Persamaar garis liros merupakan suatu fungsi linier. Grafik dari garis

. tutus secars urum dapat ditiher pada gambar &i bawal ini:

Gambar 2.17 Grafik garis furus
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2,3%,,1' Gradien Garis
Kemiringan garis terhadap sumbu X positif’ disebut gradien. Grédicn
dinctasikan dengan m.
- Secars geometri gradien dapat dirumuskan sebagal langen sudut yang

dihentuk oleh garis dengan sumbu X positif.

Gambar 2.18 Grafik gradien garis
(iradien garis g adalah ~  m=tgne= = {2-6}
- Secara aljabar, gradien garis dapat dirumuskan sebagai berikul.

- Untuk geris y = mx + k, maka gradien =m

- Untuk garis ax ¢ by + ¢ =0, maka gradien =~—-§




2.8.2 Persamazn Garis Tarus Melalui Dua Titik
 Persamaan garis lurus dapat ditenfukan apabila dikcetabul dua titik

yéng ditalui, atau diketahui gradien dan satu titik yang dilalui.

i Persamazn garis yang melatul itk (51,y1) dan (%,,2) adalab:

Y X7 (2;7}
S YLey X, X

i Persamaan garis melalui titik (p,0) dan {0,q) adalaln:
gx + py =14 (2-8)
iii. Persamaan garis dengan gradien m dan melalui titik {h,k} adalah:

y -k = m(x —H) (2-5)

‘Pada Gambar 2.19 & bawah i dapat dilihet garis g melalui itk

Afx,yy) dan By,
Y &
82, Y2}
; b4
0% ke
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Jika gradien dari garis g adalah m = 2270 gy garic yang melalnd

X, — X

titik A dan bergradien m adalah y-y, = mi{x—x), maka akan diperoleh

perhitungan seperti persamaan (2-7):

Py (x—-'xl) alay 271 = i

— % Y. =¥ ¥, X

_ yu'yiz

Larak antara titk Aferyy) dan ik B,y dapat dicari menggunakan

persamaan borikut ini:

BA=(n %) =5 (2-10)

Sebagai contoh, apabﬂa'mébﬁe sobot dengan skala 1:30 berada pada
ik (_6,.6) dan charging port berada pada titik (1,0}, meka jarak yang akan

diternpuh olch mobile roboi dapat dicari dengan persamaan (2-10);

Chovging port

ol AMG X
A
N

G\

|

| N, B0

‘ Bobile robot
Yy

Gambar 2.20 Persamaan garis antara mobile robot dan charging port.




BA=J0r %) + 02,
BA=.Ja-6) +(0-6)

Ba = wﬁ}?w

 BA=-J25+36
RA=4/61
Bd=T8lcm

Pada perhitungan & ates didapatian hasil jarak amtara titik mobile

robot dan charging port.
Pedﬁnmaﬁ jarak sesuai gengan ékala-. yang .dibuat. Jadi bila ingin
: mengetabui jarak sebenarnya adaleh dengan cara mengalikan  hasil
perhitungan (2-10) dengan skala 30.
 BA=7281x30
BA = 234,"§ i
dari perhitungan di atas didapatkan jarak scbenazﬁya dari titik mobile

robot menuiu charging post.






