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ABSTRAK

Semakin berkembangnya suatu negara, maka semakin banyak aplikasi
teknologi yang diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. Salah satu bentuk
teknologi yang banyak digunakan adalah bidang robotika. Kendali untuk robot
dapat berupa remote, sensor cahaya, sensor suara, dan lain sebagainya.

Pada Tugas Akhir ini, robot mobil beroda dibentuk menggunakan bahan
akrilik serta menggunakan motor dc sebagai penggerak. Robot dikontrol
menggunakan pengontrol mikro ATmegal6. Filter digunakan sebagai perangkat
keras untuk memperoleh ciri dari tiap sinyal suara.

Sistem yang digunakan pada robot beroda ini adalah menggunakan
masing-masing perintah suara untuk menggerakkan robot untuk bergerak sesuai
dengan perintah yang diucapkan. Perintah suara berupa rekaman yang telah
disimpan di MP3 player. Sinyal masuk ke amplifier terlebih dahulu untuk
dikuatkan, lalu masuk ke filter. Sinyal tersebut dicuplik untuk memperoleh besar
tegangan pada masing-masing frekuensi, agar bisa mendapatkan informasi yang
berbeda pada tiap perintah. Informasi tiap perintah suara akan diprogram pada
mikro untuk bergerak sesuai dengan perintah tersebut.

Berdasarkan percobaan yang dilakukan, aplikasi perintah suara untuk
menggerakkan robot menggunakan perintah suara “maju”, “mundur”, “Kiri”,
“kanan”, dan “berhenti” belum berhasil dengan baik dengan tingkat keberhasilan
rata-rata hanya mencapai 58%. Sedangkan aplikasi perintah suara untuk
menggerakkan robot menggunakan perintah suara “a”, “e”, dan “0” berhasil
dengan tingkat keberhasilan rata-rata mencapai 86,67%.

Kata Kunci:  Robot Beroda, Suara Manusia, Pengontrol Mikro ATmegalo,
Filter.
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ABSTRACT

The more developed a country, the more applications of technology that
are used in daily life. One of the most-used technologies is robotic. The robot can
be controlled by remote controls, light sensor, voice sensor and others.

In this Final Project, the wheeled-car robot is built using acrylic material
and dc motors as the actuator. The robot is controlled by an ATmega 16
microcontroller. Meanwhile, a filter is used as the hardware in order to get the
characteristics of every voice signals.

The system that is used in this wheeled robot is the voice signal. The voice
is to move the robot so that it will move according to the voice command given.
The voice command is a record saved in MP3 Player. Firstly, the voice signal
goes to the amplifier and then the filter. The signal will be sampled in order to get
the voltage in each frequency, so that it can get different information on each
command. The information of each command then will be programmed in the
microcontroller so the robot can move according to the command given.

Based on the experiments done, application of voices to move a robot
using “maju”, “mundur”, “kiri”, “kanan” and “berhenti” is not successfully, the
average successful level is only 58%. While application of voices using “a”, “e”,
and *“0” is successful with the success average level is 86.67%.
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