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kemuenghiman bonstatens Sngyr.

Kata Kuret: Robor, Bobominien, ROV (Bemetely Operated Velicle ), Radie Frequency

Teknologp komputer, terutuma robotikn di masa
sekoarang sudah mengadi bagian penting dalam
kehidupan manusia, Bobot adalab peralatan
glekiro-mekanik  aau bio-mekanik.  atau
pbungan peralatun vong menghasilkan gerakon
olonomi - maupun gerakan berdasarkan
perintahi’. Robot dalam beberapa hal dapat
menggantikin peran manusia, hal ini teslibad
pada mobot-robol  yvang  diterapkan  dalam
berbapal  bidang  =eperti indusiri,  keschatan
flealife),  pertahanan  (defeisel,  pertanian
fagricaimire ), penelitian (research), pemainem
femee b, dan bin-lain. Dalam industel modern,
bt telah mengambil alih posisi para pekerja
di  pabrik-pabrik.  Misalnya  dalam indusin
auteamntif, alat elekronik, peranti komputer,
robot tefuh menjudi penggemk wtama o dari
industri ink. Alssan utarma penggunaan oot
adatoh kurena robot dalam Koendist heriento
{syarat  minimum  opemsi terpenahi)  dapat
mienjadi pekerja vang ideal, mobot memiliki
tingkat skurasi dan efisiensi yang tinggl. dan
hiaya operasi rendah  dengan  cwdpar vang
dihusitkan lebih tmpgit™!,

Pada  pencliian  ini akan  dikerebangkan
Robominion (mobod yang berminn badminion|
berbasis  sistem BOY  (Remedely Operaed
Vehicle®), Secora sederhana came. kerja dari
robot  berbasis. ROV adalah disperasikan

menggunitkan sistem yang dikendulikan oleh
pengeuna melalii perangkat kontroler”). Sisiem
kendali robaot dan robaot it sendin dilubongkan
dengan media transmisi dara sepeni gelombang
radies [ BF = Radio Fregency ),

Alasan  mengaps  peoulis  mengembangkan
Robominton  dikarenokan  Robominton vang
telah  dibuat  sebelumpya yang  diberi nara
VeternnSH Camma 11 belum menunjokkon hosil
wing miksimal dalam permaiannya, antara lain.
serve yang dilakukan oleh robomonton Grimima
Il wdak bisa mencapal ubk vang dikeniukan
dalarms peraturan Robominton, sehingga tidak
dipat merunh poant. Perpemkan pada sia fomba
juga  menjadi salabh satn kekurangan
Robominton Gamma 11, Selain ite, akurs)
pukulan balik untuk mengembalikan lontasan
bolu duri Fwan guge masih o sangot kurang,
Dengan katar belakang tersebut penules tertarik
i@k mclakukan  penclitian  déngan  judal
“Penyesuatan Akurssi Pukulan dan Mobilitas
Robominton Yeteran$8 Gamma 7.

1. Bletodolog

Ada beberapa thpe mobssd, vang secars wirndim
dapat dibigt menjudi dua kelompok vokni robot
rsanipakator dan robot mobil (oeebale reler).
Robad manipulotor dicirikon dengon memiliki
tengan {arn  redwer), dan banvak digunakan
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untuk robor mdostri. Sedsnokan robol  nmebil
merupakan  pobot vang  dapar bergerak
berpincah tempot, meskipun nontimya b
tersebut  juga  dipasang  secumdater.  Bobot
mobil dupat dikelompokkon lagr menjadi tigi
vailu robod daratan (growed Fobor), robot abe
{Underapter Ralar), don mbob terbang (aerial
rotiaiy L

Ketiga  jenis  robst im0 soogei banvak
dikembangkan pada saat sekarang i karena
melthut ifatnva yvang sangat fung=ionl,

Pada gremond redey terdapatl beberapa clemen
dasar  yang  terdapmt  didolamnya,  Elemen-
clenmen tersebut vang mendukung fungsi kerja
chart provmd rolor, Blemen-elemen tersebut jugn
sangal membsmiu dakam penelitian dari segi
pengembangon fungsi. Elemen-clemen bersebut
antara buin'':

a. Rangka dasar (base) yaiu struktue vang
menopang  bidan  dan  rangkaion  rodeot
secra keselunthan.

b, Peraloton mekonik {acmafor) yadu bogian
yang menegemiahkan hasil dari perintah
dari sistem menjadi sebuah tindakan atau
gerukan

. Rangkaian otk (aede Bredn) yaii
rungknian utama yung mengelab dute atou
perintah vang selanjuinya akan diproses dan

diteremamhkon menjmdi gerokan atou
tidakan.
d, Kontrol  kendoli  (aviver  doard) yaitu

rungknian  wyong  menemskan  data hasil
alahan dari sisteny selanjunya diteruskan ke
Penggerak.

2. Surwber daya {power wuree) yailu sunsber
dava mian tenagn untuk mengeerakkan doan
menjalankan sistem

f. Indra  (senverd  vabin  komponen  yangs
berpunay untuk mengukur ataupon
merasakan sesuau yang selanjutnva hasil
pembacann  dari sesser  tersebat akon
diteruskan kepada sisiemn dan akan diproses
katunyn,

g kKomrol  kendali  (remeote control]l yaiu
media  pengendall  gerakan robot  yang
digunakan oleh manosia (uoerk agar robot
mizlakukan  permiab sesuai keinginan

PeNEBUTAL

Berdasurkan mncangan sistem, dibuatlab sistem
dengan menggunakan pemrogroman  Arduing
dengan  Bahasa ©. Flowchan sistem  vang
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digunakan dalam pembiiian sistemmn

ditunjukkan pada Cambar 1,
T

B

Irmimiiam
Peiirier

Crambar 1. Flawciarr Sisen Secarn U posm

Alur - sistem diawali  dengan  melakukan
inisialisnsi kontroler vang digunakan. Seteloh
proces tersebul dijalankan, selanjuinva sistem
akan mengenali perinteh yang dikirim mefalui
kootroler,  Perinteh  tersebat akan  dikenali
sepanjang Merasi. Dengan kata lain perntah
tersebut  dijolankan  selaoma koneksi  antam
konteater dan robot tidak terputus. Jika perintah
ving dikinm mekaloi koptmoler dikenali oleh
rosbsnd, miaka sistemn akan membenkan perintah
terhadap aofnafer untuk mengerjakan perintoh.

Dari  Gambar 2, dapar  diketabur  wuniok
melokukan misilisasi konirober terbebih dohulu
sigtern  akan  melakukan  pencarian  erhadap

Mediac  Access Contrel  Addresy mtan biasa
disehut  MAC  address untuk  dipasinekan.
Seletwh  WAC  addresy ditemuksn  akan

dilakukon pemasangon, Jikn sudab terpasang
rsaki komtroler  berhasil  erkoneksd  dengan
rihot
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#

Sk j
L
Giombar 3, Flowedyirt Fungsi Inisiali sasi Kenmmober,

Seqelah  proses imsinlizasi koptroler  maka
sistern akan  berlanput  untuk  mengeksekusi
fungsi meenjalankan  pecintah.  Pungsi  in
dijalankan berdusarkan mputan perintah melalw
remote cowiieod sefama iterasi. Terasi
disesunikan  dengan program Arduine  vang
dituliskan pada program. Jika Penintah dikenabi,
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Saing caremeke
Fau

Tikak

Luipi K
Ackmior

| Selsie |

Cambar ¥, Firwehard Fungs: Menjalankan Penntah

II. Hasil dan Pembahasan

Arduing UNQ R dan U'SE Hesr Shield akan
digunakin untuk mengendalhikan robod dengan 4
red, 3 oo merupiakan penggerak meebilitas
roshod dian | medor untuk menggerkkion raket,
Spesifikast robot vang dibaat remiliki fncian
sebagai berilat pada Tabel 1

Tahel |, Spesifikasi Fishot

mitka secarn lngsong  sistem melonjuikon
perintah  terhadop actuator  sesum dengim
parameter vang sudah diberikan dengan metode

Mu. Spesifikosl Llkwran Beterangun

P

Berbenmk
wrpilign Sama
wisi dengan
pamjang setiop

gisinyu 40 cm,

1. | Base poba 4 om

Dukur cari
pernvikaEn
tanilk,

]

Tinggi rabal L1t cm

Mengpunakan 3

3
A | Rl risclin evmead
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direciiamal
tenpan
i 20 em.

Fiket
badminton padn
LTIy i
dengan ukuran
dinmeter head
M omx 25 om.

pangang roket
07 g,

4. | Rakel 4T cm

Besdasarkan implementast sistem dibuatkah 2
skenario uji coba wntok mengujl rancangan
ying dibuat dengan ketentoan sehagai berikut:

Skenurio 12
a. Menenokan stare awal dan stere akhic
robal,

b, Mengetahui  kecepatan robor dalam
hifungan detik dengan  pergerakan  mnabai
dari siie wwal hingga smate akhir

. Menghimung  setiap  poercobsan untuk
mengetithul kensistensi mobilitas mobaod,

Shenario 2:

A, Menentukan stete awil don sreie fuguan
robat.

b, Mengetahui akurssi pukulan terhadap kok
dimubai dari srare awal menuju oo wijuan.

o Mencatat setiap percobaan yang difakukon
untuk mengetohun akurmsi pakulon dulom
setiap kondish.

Skeparks | dilakukan uniuk menguji koosistensi
mobilites robod. Skenano 2 dilukukan untuk
mienguji  tngkar  akurasi  pukulan  rechadap
shuttlecock,

Skenaris uji | dilakokan mininal 3 kali berturut
et kemuodion  dinmbil  data durl mosing-
masing percobaan. Berikut tabel pengambilan
data dan skenamo uge |
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Untuk mengetahul kecepatan mobilitas robod
wvang tefah dibuat. Tahap pertama dalam wji
coba yatu menentukan  seede awal robat,
Kondisi uji coba dari skenanio | yaitu terdapat
dun srake itttk vaito state A sebagal titik
awal dan state B sehagai itk akbir kondisi uji
coba. Dimana titik awal dan titik okhir begumk
2 meter dengan kondisi berada odi kanai.

Dry fobel 2 diatas, rata-ratn wokto lempub vang
diperlukan dari titik awal menuju ik akhbis
berkisar antam 2 detik. Dengan kata lain setip
I detik. robot dapat menempuh jarak | meter (1
mmeter per detik),

Selanjumya dilakukan skenario 2 dengan wijuan
mengetalnn tmekat akumsi pokulan raket pada
shntfecock hingga mencapad jarak tenent. Lji
coba dilakukan dengom menentukan stafe awal
tunpa menggunokan siefe nkhic, Kemandian akan
dikskukan pengukuran pada tempal jamuhnya
stpttfecock seielah dipukol oleh mket. Pada
skenanio wji coba kedua mi dipedukan sekitar
I duto yvang menyatakon jerok perpindahan
shurfeeock  setelah  dibbkukan  pukoban obeh
robod dan stode pwal, Benkui iabed hoxil uji
voba dari skenano 2.

Tuibsel 5. Hawll Liji Coba Skenorio 2

Mo Lip Cisha Haxil { Meter)
1, Ui coba ke - | 2,10 Meter
¥, Ll coba ke — 2 385 Meder
1, Ui coba ke - 3 231 Meder
4, | Liji coba ke — 4 443 e
3. | Ui coba ke — 5 S.11 Meser
| LI coba ke — & 521 Mes
7. Ll coba ke - 7 501 Mister
K. Ui coba ke — 8 d_ B0 Meter
o, LI coba ke -9 321 Meter
{LA] LIji b e — 143 5202 Mese

Tabel 2. Data Ui Coba Skenario |
s Calatun Wakiu

M. i1 Csha Jaruk Dotk

1. | Ujicohake - 1 T Meder 2000 Dtk
2 | Ujicobnke—2 | 3Meter 203 Dk
5| Ujieobake -3 | 2 Meser 2,10 Deesik
4. | Ui pod ke -4 |2 Meser 21H Dresik
5. | Uji coba ke -5 2 Mleder 201 Denk
. | Uji cobake - & 3 Meter 107 Detik

Dari kedua skenario yang dibuar dan setelsh
dilakukin wujp coba terhadup  muasing-mising
skenmario, Soab penguian, terdapat  beberapa
percobann vang fidak maksimal dikarenakan
kondisi vang tecjadi di lapangan. Pada skenanio
[ owji coba ke 3, robol mengilami gangsuan
berupa selip pada roda diakibatkan  kendisi
permukaan vang licin. Seluin dun skenario |
terdapat  errer vang  tefjadi sast wji oooba
scenarin L Dan 1 uji coba, hanya 3 data vang
memmperslelh  hasil  maksimal,  dikarenakan
kondisi  botrel vang  terpasang,  fardwoee
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pendulung  serta faktor dsan #efor vang
terjadi saat uji coba. Schingga sebagian besar
proses uji coba tidak menghas lkan dotn voang
iaksiimal .

Il. Simpolan

Benlasarkan hasil dan pembobasan yang lah
dilakukan, dapat diperoleh kesimpulan sebagai
berikut,

Fakor pembeman nilai FHA berpengaruh pada
hasil puiarn moter MM sehingga
mempengaihi  mobilitas robot, begite juga
raket. Jika nikai PWYW vang dibesikan kecl,
mika kecepatun mobot juga akan lamban, Begit
juza sebaliknyii.

Faktor sudut pukutan raker terhadap sfutlecoek
jaga berpengarvh terhidap  kju  shetifecock,
Sudut pdeal apar spadecack dapat mencapd
titik terjauh dan juga dapat melewati met sekitar
457

Mengingut  bohwa  penerapan robot untuk
menggantikan  aktiviias o manusia berus
berkembiang himgga sant mi, Terdapat banvak
hal wang dopat dilakukon  puna  menunjang
perkembangan di dunia robotika, diantaranvi
melakukan pengujian keliyokan mobot uniuk
menggantikan peran manusia dalam melakukan
kegiatan sehori-hari. Sclonjuinya melakukan
pengujian dan perbandinzan  hasil i ot

55N 19780087

dengan hasil wji rtedhadap manusia  secass
kuantitatif  dan  kualitatil  dari beberapa
koresponden  penguil wntuk  membandingkan
hasil secara  presepsi manusia  dan secasa
metemmiis .
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