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ABSTRAK

Robot diciptakan dengan tujuan tertentu seperti dapat melakukan
pekerjaan yang berbahaya serta mampu melewati berbagai bentuk rintangan.
Redlisasi robot yang dapat melewati rintangan memiliki kelebihan tersendiri
seperti dapat mengontrol posisi roda naik atau turun sehingga dapat melewati
rintangan yang ada di depannya dengan ketinggian tertentu, dan juga robot mobil
tersebut dapat secara otomatis mendeteksi rintangan yang ada di depannya.

Dalam Tugas Akhir ini telah dirancang dan direalisasikan robot bergerak
berbentuk dasar robot mobil menggunakan beberapa jenis sensor yaitu sensor
jarak ultrasonik, sensor jarak inframerah, serta sensor rotary encoder untuk
menentukan posisi roda robot mobil.

Algoritma yang digunakan pada robot pelintas rintangan ini adalah
menggunakan kondisi dari sensor jarak sebagai acuan pola gerak robot untuk
melewati rintangan yang ada di depannya. Apabila sensor jarak inframerah kanan,
kiri dan tengah mendeteksi rintangan yang ada di depan maka robot kemudian
akan memeriksa jarak pada sensor ultrasonik yang berada di atas, apabila sensor
jarak di atas mendetekss halangan di depannya maka diasumsikan halangan
berbentuk anak tangga lalu robot akan memanggil algoritma program untuk
melewati anak tangga, jika tidak mendeteks rintangan maka benda diasumsikan
berupa halangan yang dapat dinaiki, apabila sensor jarak inframerah tengah saja
yang mendeteksi halangan, kemudian robot akan memeriksa jarak pada sensor
ultrasonik apabila tidak mendeteksi rintangan maka robot akan mengangkat tuas
depan dan belakang sebesar 260° dari posisi awal (robot dalam kondisi berdiri)
kemudian robot akan melewatkan objek melalui kolong robot tersebut.

Robot mobil pelintas rintangan dapat melewati jenis rintangan yang
berbeda seperti berbentuk anak tangga dengan persentase keberhasilan 60 %,
melewati objek di kolong robot dengan persentase keberhasilan 80 % dan menaiki
objek yang berbentuk balok kayu dengan persentase keberhasilan 60 %.

Kata Kunci : Robot, ATmegal6, Sensor Jarak Ultrasonik, Sensor Jarak
Inframerah, Sensor Rotary Encoder.
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ABSTRACT

Robot created with a specific purpose such as doing work that can be
dangerous and capable of passing through various obstacles. The realization of a
robot that can go through obstacles have distinctive advantages such as can
control the position of the wheels or ride down, so it can go through obstacles in
front of that robot with a certain altitude, and also the car-shaped robot can
automatically detect obstaclesin front the robot .

In this Final Project has been designed and realized the basic form of
moving car-shaped robot mobile using multiple types of sensors, namely the
distance ultrasonic sensors, infrared distance sensors, and sensor rotary encoder to
determine the position of robot wheels.

Algorithm used in obstacles passer robot is use the condition of the
proximity sensor as a reference pattern of movement for the robot through
obstacles in front the robot. When the infrared sensor distance right, left and
center detect obstacles in front of the robot and then the robot will check the
distance from ultrasonic sensor which is located above, when the proximity sensor
detects the obstruction in front of the robot the hitch assumed as stair-shaped, and
then robot called the algorithm to through the obstacles , if it does not detect
obstacles and then the objects assumed the form of obstruction that can be
climbed, when the infrared sensor on the middle (right and left off) robot will
check the distance from ultrasonic sensor if does not detect obstacles robot will
lift the lever back and front of 260° from initial position (robot in stand condition)
and then robot will spend the object through the robot pit.

Obstacles passer robot can pass different types of obstacles such as stairs
with presentase success of 60%, through an object from robot pit with presentase
success of 80% and object such as block of timber with presentase success of
60%.

Keyword : Robot, ATmegal6, Ultrasonic Range Sensor, Infrared Range Sensor,
Rotary Encoder Sensor.
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