Komunikasi Robot Menggunakan Topologi Gbest dalam
Pertandingan KRCI 2012 Kategori Humanoid Soccer

Disusun Oleh:
Nama : Mario Kusuma
NRP : 0822055

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik
Universitas Kristen Maranatha

J1. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no. 65, Bandung, Indonesia

ABSTRAK

Dalam pertandingan Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) tahun 2012, panitia
menetapkan peraturan baru yaitu setiap robot yang bertanding dalam pertandingan KRCI
kategori humanoid pemain bola harus diperlengkapi dengan kemampuan menerima
perintah dari Referee Box  yang dikirimkan secara nirkabel melalui Wi-Fi.
Permasalahannya adalah dalam pertandingan yang mempertandingkan banyak robot
dalam waktu bersamaan akan menimbulkan terjadinya tabrakan antar robot, bahkan
terjadi perebutan bola antar robot dalam satu tim.

Untuk mengatasi permasalahan tersebut, dalam tugas akhir ini dilakukan
perancangan robot humanoid yang dilengkapi dengan modul Wi-Fi dan penambahan
modul komunikasi ZigBee sebagai sarana komunikasi antar robot. Komunikasi antar
robot menggunakan topologi gbest.

Berdasarkan hasil pengamatan dalam tugas akhir ini, robot berhasil menerima
seluruh perintah yang dikirimkan oleh referee box. Setelah penambahan kemampuan
komunikasi antar robot, dalam 10 kali percobaan kick off terjadi satu kali tabrakan dan
dalam simulasi pertandingan terjadi 2 kali tabrakan, namun perebutan bola antar sesama

robot dalam tim tidak terjadi.

Kata Kunci : Robot Humanoid Pemain Bola, Gbest, Komunikasi dengan Modul ZigBee,
Komunikasi dengan Modul Wi-Fi
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ABSTRACT

Indonesian Intelligent Robot Contest 2012 comitee set a new rule for
hummanoid soccer category. Each robot must be able to receive the instruction
from the Referee Box, which is transmitted by a Wi-Fi device. Another problem
comes when multiple robot competes in single games, there will be a collision
with other robot or a struggle to get the ball between team mates.

To overcome those problem, a design of humanoid robot soccer which
equipped with Wi-Fi and ZigBee module created in this final project. Inter robot
communication using gbest topology.

Based on the experiment in this final project, the robot succeed to receive
referee box instruction after the Wi-Fi module implemented. There were one
collision in 10 times free kick simulation and two times collision in game

simulation. Ball struggling did not occured in this final project experiment.

Keyword : Humanoid Robot Soccer, Gbest, ZigBee Communication Module,

Wi-Fi Communication Module
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