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ABSTRAK

Pada masa sekarang ini perkembangan teknologi robotika semakin
maju karena robot dapat membantu manusia dalam melakukan pekerjaan.
Salah satu teknologi robotika yang berkembang yaitu robot vision.

Dalam Tugas Akhir ini direalisasikan robot manipulator untuk
memindahkan satu buah catur. Perpindahan posisi ujung penjepit atau
gripper pada robot manipulator akan dideteksi oleh sensor vision
CMUCam2+. Gripper pada robot manipulator diberi warna merah agar
dapat dideteksi CMUCam2+ dengan menggunakan fitur tracking color.
Informasi tersebut akan dikirim ke Personal Computer (PC). Pada PC
dibuat suatu program pengontrol gerakan robot manipulator menggunakan
Visual Basic. Robot ini dikontrol menggunakan pengontrol mikro
ATmega16 untuk memindahkan buah catur dari suatu kotak ke kotak lain
yang diinginkan.

Setelah sistem terealisasi maka dilakukan pengujian sistem pada
intensitas cahaya ruangan sekitar 270 lux sampai 310 lux. Hasil pengujian
menunjukkan robot dapat mengetahui semua posisi gripper dari (0,0)
sampai (7,7) tetapi saat mengambil atau memindahkan buah catur pada
posisi (0,3) sampai (7,7) keberhasilan yang diperoleh 10% karena
pemrograman robot yang kurang baik sehingga gerakan robot tidak tepat.

Kata Kunci : ATmega16, Robot Manipulator, CMUCam2+, Memindahkan
Buah Catur
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ABSTRACT

Nowadays, the development of robotic technology is getting more
advanced because robots can help human in doing work. One of the
developed technologies of robotic is vision robot.

In this Final Project, manipulator robot is realized with the purpose
moving a chessman. The position change of gripper on manipulator robot
will be detected by CMUCam2+ vision sensor. Gripper on manipulator
robot is given a red color so that it can be detected by CMUCam2+ using
tracking color feature. The information will be sent to PC. In PC a program
based on visual basic is made which is used to control manipulator robot.
The robot is controlled using microcontroller ATmega16 to move the
chessmen from one box to another box that wants.

After the system is realized, it is tested on room’s light intensity
from 270 lux until 310 lux. The result shows that robot is able to know all
position of gripper from coordinate (0, 0) to (7, 7) but the success rate when
moving a chessmen on coordinate (0, 3) until (7, 7) is 10 % because the
program of this robot is unwell so the robot moved not appropriate.

Keywords: Microcontroller ATmega16, Manipulator Robot, CMUCam2+,
Moving a Chessman
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