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ABSTRAK

Dalam merancang dan merealisasikan sebuah robot berkaki, faktor
kecepatan dan kestabilan robot dalam bermanuver perlu diperhatikan. Dalam
menjalankan misi mencari dan memadamkan api dalam suatu maze pada lomba
KRCI ini, dibutuhkan sebuah robot yang dapat bergerak dengan cepat dalam
menyusuri maze untuk mencari api serta dibutuhkan sebuah robot yang cukup
stabil sehingga dapat menghindari rintangan ketika bernavigasi tanpa masalah.
Karena kebutuhan tersebut, maka dirancanglah robot berkaki berjenis hexapod
atau berkaki enam. Robot berkaki enam memiliki tingkat kestabilan yang lebih
dibandingkan robot berkaki dua atau empat karena terdapat lebih banyak kaki
yang menopang badan robot ketika bermanuver. Dengan kestabilan yang lebih
terjaga ini, diharapkan ketika robot bergerak lebih cepat robot tidak mengalami
gangguan kestabilan.

Selain merancang dan merealisasikan robot berkaki enam secara fisik, juga
dirancang suatu algoritma yang memungkinkan robot menjalankan misi mencari
dan memadamkan api dalam maze. Pembuatan algoritma robot bertujuan agar
robot dapat bernavigasi pada maze tertentu dan melakukan manuver tertentu pada
kondisi tertentu. Pada penelusuran maze, robot akan menggunakan metode
penelusuran dinding Kiri. Robot menggunakan sensor ultrasonik sebagai sensor
jarak, sensor Hamamatsu UVtron sebagai sensor api, sensor warna infrared ZX-
03 sebagai pendeteksi warna lantai, pengontrol servo SSC32 sebagai pengontrol
motor servo, dan pengontrol mikro ATMEGA128 sebagai pengontrol utama.

Dari seluruh percobaan yang dilakukan, persentase keberhasilan dalam
bernavigasi dalam ruangan serta mencari dan memadamkan api mencapai antara
60% hingga 100%. Kegagalan dalam bernavigasi terutama disebabkan oleh
tersangkutnya bagian dari badan robot pada dinding maze, kesalahan pembacaan
sensor, serta kegagalan mendeteksi adanya rintangan.

Kata Kunci:  Robot Berkaki Enam, Pengontrol Mikro ATMEGA128,
Pengontrol Servo SSC32, Sensor Jarak Ultrasonik, Sensor
UVtron, Sensor Foto Reflektor, Motor Servo.
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ABSTRACT

In designing and realizing a legged robot, we must pay attention to the
acceleration and stability factor of the robot while doing certain maneuver. In this
KRCI competition which the mission is to find and extinguish the fire which
located randomly throughout a maze, we need a robot that can move fast in
locating fire and also stable enough to maintain it’s stance so that the robot can
avoid any obstacles while navigating so that the robot can navigate in the maze
smoothly without any problems. Because of that needs, we design a six legged
robot or hexapod. The six legged robot was chosen because it has a better stability
performance compared to the two legged or four legged robot. With this better
stability performance, the robot is hoped to not get stability disturbance when the
robot move faster.

Beside designing and realizing a six legged robot physically, we also need
to design an algorithm so that the robot can locate and extinguish the fire in the
maze. The making of the algorithm of the robot have an objective, that objective
is that the robot can be navigated in the certain maze and can do certain maneuver
at certain cases. While walking in the maze, the robot uses left wall follower
algorithm method. The robot uses an ultrasonic sensor as distance sensor,
Hamamatsu UVtron as fire sensor, ZX-03 infrared color sensor as floor color
detector, SSC32 servo controller as a servo controller, and ATMEGA128
microcontroller as the main controller.

From the whole experiment which was conducted, percentage of the
successful experiment in this case is the robot navigate in the room, locate and
extinguish the fire is reaching 60% to 100%. Failure of the navigation is often
caused by the body of the robot is stuck in the wall of the maze, sensor’s reading
error, and failure to detect the obstacles.

Keywords : Six legged Robot, ATMEGA128 microcontroller, SSC servo
controller, Ultrasonic sensor, UVtron sensor, Infrared color
sensor, Servo Motor.
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