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ABSTRAK

Perkembangan dunia teknologi yang demikian pesat terutama di bidang
telekomunikasi nir kabel, dan otomasi, serta adanya tuntutan manusia untuk
mengurangi  keterlibatannya di lapangan memungkinkan manusia untuk
meningkatkan efisiensi kerja. Sebagai contoh sebuah ekspedisi yang banyak
melakukan pengumpulan data berupa parameter-parameter panjang dan lebar untuk
pengolahan lebih lanjut, terlebih apabila pada medan tempat ekspedisi tersebut
berlangsung tidak dapat dilakukan proses pengukuran secara langsung, baik karena
medan tersebut tidak memungkinkan untuk dijangkau oleh manusia karena terlalu
berbahaya maupun terlalu sempit untuk dijelajahi manusia.

Pada tugas akhir ini, WiRobot X80 diaplikasikan sebagai instrumen yang
dapat menggantikan manusia untuk melakukan proses pengukuran dimensi. WiRobot
X80 merupakan robot yang dikembangkan oleh Dr.Robot Inc dan dilengkapi dengan
berbagai sensor seperti sensor ultrasonik dan inframerah. WiRobot X80 dikontrol
dengan menggunakan personal computer / notebook dengan media komunikasi
wireless router 802.11g / 2.4 GHz, yang digunakan sebagai access point dan
memanfaatkan kamera yang terdapat pada robot untuk menggantikan indera



penglihatan manusia, sensor ultrasonik dan inframerah yang digunakan untuk
mengukur dan menghitung jarak. Prinsip yang digunakan adalah dengan
menggunakan keluaran dari sensor ultrasonik untuk memperoleh jarak ukur dari
WiRobot X80 dengan benda sehingga dengan menggunakan persamaan trigonometri
dapat diperoleh perbandingan lebar dan tinggi benda yang sebenarnya dengan lebar
dan tinggi benda pada citra.

Setelah melakukan pengujian terhadap aplikasi WiRobot X80 yang telah
dibuat, diperoleh bahwa jarak ukur dengan kesalahan < 5 % adalah 51 cm sampai 100
cm untuk pengukuran lebar, dan 47 cm sampai 90 cm untuk pengukuran tinggi,

dengan kondisi cahaya adalah 19 lux sampai 32 lux.
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ABSTRACT

The fast development in wireless telecommunication, automation and human
demanding in order to reduce their field involvement has make people increasing
their efficiency. As an example is an expedition which has to do a lot of height and
width measuring activity for further investigation, especially if the measurement
cannot be done directly in the field because it is impossible for human being to reach
it, or it is too dangerous and tiny for human to explore it.

In this final project, WiRobot X80 is being used as an instrument that can
replace human’s job to measure object’s dimension. WiRobot is a robot which is
developed by DR.Robot Inc and has a few sensors mounted on it such as : ultrasonic
and infrared sensor. WiRobot X80 is controlled by using a personal computer /
notebook and wireless router 802.11g / 2.4 GHz as an access point to communicate
the robot with personal computer. By using camera which is mounted on WiRobot
X80 to substitute human’s sight, ultrasonic and infrared sensor which is used to
measure and calculate distance. The principle is by using the output of ultrasonic
sensor to get measuring distance between WiRobot X80 and the object and then the

height and width of an output can be calculated by using trigonometry equation.



The test shows that the measurement distance error is less than 5 % is 51 cm
to 100 cm for width measurement, and 47 cm to 90 cm for height measurement, in the

room with luminosity between 19 lux to 32 lux.
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