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ABSTRAK

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, atau menggunakan program yang
telah didefinisikan (kecerdasan buatan). Kegiatan KRCI telah diselenggarakan
secara berkala tiap tahun oleh Direktorat Jenderal Pendidikan Tinggi. Kontes
Robot Cerdas Indonesia (KRCI) untuk mendorong peningkatan kualitas robot
terutama pada sistem kontrolnya.

Desain robot berbentuk model tank dengan memperhitungan kebutuhan
torsi untuk menggerakan roda motor sebagai penggerak utama yang akan bekerja
optimal (torsi dan kecepatan putar paling ideal). Penggerak dari roda tersebut
menggunakan sistem differential drive.

Untuk dapat mencapai suatu posisi yang diinginkan dari posisi awal,
mobile robot membutuhkan suatu sistem navigasi yang dapat mengarahkan
mobile robot tersebut untuk dapat bernavigasi menyusuri ruangan yang
konfigurasi berubah-ubah dan kemampuan mendeteksi objek-objek penghalang.
Metoda yang digunakan untuk bernavigasi adalah metoda Edge Detection.

Kerberhasilan dalam melakukan navigasi menyusuri konfigurasi yang
berubah-ubah adalah 65%, kegagalan dalam bernavigasi disebabkan karena
kesalahan pembacaan sensor serta robot tidak akan sampai ke posisi tujuan jika
tujuan berada pada ruang yang terpisah dari lainnya (seperti pulau).
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ABSTRACT

Robot is a mechanical tool that can perform physical tasks, using either
human supervision and control, or use a program that has been defined (artificial
intelligence). KRCI activities have been held regularly every year by the
Directorate General of Higher Education. Indonesia Intelligent Robot Contest
(KRCI) to encourage quality improvement, especially in the robot control system.

Design model of tank-shaped robot consider torque for moving wheel
motor as a prime mover that will work optimally (torsi and speed of play is ideal).
The wheel movement is using the differential drive system.

To be able to reach a position from the desired initial position, require a
mobile robot navigation system that can direct a mobile robot can navigate to the
changing room configuration and the ability to detect objects barrier. Method that
used to navigate is the Edge Detection method.

The successful in navigating through the configuration is 65%, failure to
navigate is error in sensor reading and the robot will not be up to the position of
the goal if the goal is on a separate room from the other (such as islands).
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