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ABSTRAK

Robot merupakan mesin yang dapat mempermudah pekerjaan manusia.
Salah satu pekerjaan manusia yang dapat dilakukan oleh robot adalah
memindahkan barang. Jika di suatu pabrik industri sedang memproses barang
produksi yang akan dibuat maka dibutuhkan orang untuk dapat memindahkan
barang dari tempat produksi ke tempat penyimpanan barang. Proses ini tergantung
dari kuantitas orang yang ada pada tempat tersebut. Untuk mengatasi hal tersebut,
maka diperlukanlah penilitian tentang suatu alat yang dapat memindahkan barang
bersifat otomatis dan dapat dikendalikan oleh hanya 1 orang. Dalam merancang
robot jenis pemindah barang dibutuhkan alat serta bahan yang dapat menunjang
fungsi dari robot sesuai dengan tugasnya. Rangkaian yang digunakan pada robot
berupa rangkaian power supply, rangkaian sensor garis, rangkaian driver motor
dan servo, dan rangkaian tombol. Ujicoba robot dilakukan pada arena lapangan
yang mempunyai 7 goal point beserta 1 home untuk tempat awal mula robot.
Sensor garis robot dapat mendeteksi garis putih dan hitam. Kecepatan rata-rata
robot yang didapat sebesar 10,24 cm/s. Untuk keberhasilan tugas dari robot, robot
mendapatkan nilai 90% dari 10 kali ujicoba pada lapangan dengan tujuan yang
berbeda-beda.

Kata kunci : Robot Pemindah barang, Motor DC, Sensor Garis
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ABSTRACT

Robots are machines that can help humans work. One of the human work
that can be done by the robot is move the object. If in an industrial plant was
processing the production of goods that will be created is needed more people to
be able move goods from the place of production to storage of goods. This
process depends on the quantity of person who is in the plant. To overcome this, it
requires the research on a device that can move the goods are automatic and can
be controlled by only one person. In designing a robot type of transfer of goods
needed tools and materials that can support the functions of the robot accordance
with his duties. Circuit used in robots contained power supply circuit, a series of
line sensors, motors and servo driver circuit, and a series of buttons. Testing the
robot performed on the arena field that has 7 goals and their first home point for
the beginning of a robot. Line sensors of the robot able detect the white lines and
black lines. Average speed robot that obtained 10.24 cm / s. For the success of the
task of the robot, the robot get 90% of the value of 10 times testing in the field
with a different purpose.

Key words : Robot Moves Goods, DC Motor, Line Sensor

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016



HALAMAN JUDUL
LEMBAR PERSETUJUAN

LEMBAR PENGESAHAN

PERNYATAAN KEASLIAN
KATA PENGANTAR
ABSTRAK

ABSTRACT
DAFTAR ISI
DAFTAR GAMBAR
DAFTAR TABEL

BAB I PENDAHULUAN

DAFTAR ISI

1.1 Latar Belakang Masalah
1.2 Rumusan Masalah

1.3 Batasan Masalah

1.4 Tujuan Penelitian

1.5 Metode Penulisan

L6 SisicmatiaiBelISanEuNt . eSS — . ..
BAB II KAJIAN TEORI
2.1 Robot
2.1.1 Definisi robot
2.1.2 Klasifikasi robot
2.2 Aktuator Robot
2.2.1 Motor DC

AW W NN

2.2.2 Motor Gearbox
2.2.3 Motor Servo
2.3 Pergerakan Robot

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016

o e S, BV, B |

12



2.3.1 Kecepatan — ...ooiiiiiiiii e
232 TOTST ettt
24 HardwWare ..o
2.4.1 Rangkaian Power Supply .......ccooiiiiiiiiii
2.4.2 Rangkaian Sensor GariS  .......c.ovvviiiiiiiiiiiiieeiieiiaaann.
2.4.3 Rangkaian Driver Motor  ..........cooviiiiiiiiiiiiiiiiieeane e,
2.4.4 Rangkaian Tombol dan Buzzer  .................................
2.3 Microcontroller
2.6 Algoritma Pemrograman ... ...oiiiiiieiiiiiii i
2.6.1 Struktur Urut
2 .GEERST W s DUGISETI [R—— . LA T

SOt MSCIREE Mo OGIIT | | | [P 0 PO, . e TR R,

BAB III PERANCANGAN ROBOT

B R NSRRE COT TN~ %, T " R . g

SRRl L s T o A I .

R T T ot U Y i o ve,. TR TR .. |
B 3. NEIEES il 0, Y o TR DY
G e EAEEE RERRE SRRY O T

3.4 Implementasi Rancang Bangun Robot  .................................
Bid . UGG A Y . T o N o R
3N SRS S e B L . S ...
3.4.3 Algoritma Pemrograman  ..............cccceiiiiiiiiiii

3.4.4 Diagram ALt oo,

BAB IV HASIL RANCANG BANGUN DAN PENGUJIAN ...
4.1 Hasil Rancang Bangun ...

4.1.1 Hardware ..o
4.1.2 Skenario Pergerakan Robot ...
4.2 POeNGUJIAN  .ooeiiiiiitt it e

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016

12
12
13
14
14
15
17
18
21
21
21
22

23
23
24
24
24
25
34
35
37
37
39

41
42
42
44
48

xi



4.2.1 Pengamatan Pergerakan Robot  .................cooiiL,
4.2.2 Pengamatan Sistem Kerja Sensor ...
4.2.3 Perhitungan Kecepatan Robot ...,
4.2.4 Analisis Kinerja Robot ...

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN ...
5.1 Kesimpulan

5.2 Saran SRR o —— O ...
DAFTAR PUSTAKA

LAMPIRAN

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016

48
49
49
51

52
52

xii



Gambar 2.1

Gambar 2.2

Gambar 2.3

Gambar 2.4

Gambar 2.5

Gambar 2.6

Gambar 2.7

Gambar 2.8

Gambar 2.9

Gambar 2.10

Gambar 2.11

Gambar 3.1

Gambar 3.2

Gambar 3.3

Gambar 3.4

Gambar 3.5

Gambar 3.6

Gambar 3.7

Gambar 3.8

Gmabar 3.9

Gambar 3.10

Gambar 3.11

DAFTAR GAMBAR

Robot Lengan

Bagian dari Motor DC ..o

Rasio GearbOX  ...oviiiri e

Motor Gearbox
Servo Motor
Pemasangan Sensor Garis
Rangkaian Driver Motor
Buzzer
Keypad
Mikrokontroler Atmega 8535
Sistem Minimum Mikrokontroler
Diagram Alir Penelitian
Rangkaian Sensor Garis
Penempatan Sensor Garis
Driver Motor IRFZ44 dan Relay DPDT
Skematik Arduino UNO

Rangkaian Power Supply

Rangkaian Penghubung Keypad ...........................

Diagram Blok Sistem Kontrol
Skematik Mainboard

Lapangan Robot dengan 7 goal point

Diagram Alir Utama  .........c.cooiiiiiiiiiiiiiiiiiieans

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016

xiii

10

11

15

16

17

18

18

20

23

25

27

28

31

32

36

34

36

38



Gambar 4.1

Gambar 4.2

Gambar 4.3

Gambar 4.4

Gambar 4.5

Robot Pemindah Barang ..............
Bagian dari Hardware Robot .........
Bagian Lengan Robot ~ ..............

Flowchart Program keypad  .........

Flowchart Program pembacaan garis

Rancang Bangun Robot.../Adimas Surya Aprian, Jakarta, FT UHAMKA, 2016

Xiv

41

42

43

44

46



BAB I
PENDAHULUAN

1.1.  Latar Belakang

Robot merupakan mesin yang dapat mempermudah pekerjaan manusia.
Dari yang kecil untuk kalangan rumah tangga sampai pekerjaan yang besar
untuk industri. Robot biasanya digunakan untuk tugas yang berat, berbahaya
dan pekerjaan yang berulang-ulang. Robot digunakan untuk membantu tugas-
tugas manusia mengerjakan hal yang kadang sulit atau tidak bisa dilakukan
manusia secara langsung. Misalnya untuk menangani material radio aktif,
merakit mobil dalam industri perakitan mobil, menjelajah planet mars,
sebagai media pertahanan atau perang, dan sebagainya. Saat ini robot selain
untuk membantu pekerjaan manusia juga digunakan dalam bidang hiburan
bahkan sebagai alat pembantu rumah tangga, seperti alat penyedot debu

otomatis, alat pemotong rumput, dan sebagainya. [Pust 11]

Salah satu pekerjaan manusia yang dapat dilakukan oleh robot adalah
memindahkan barang. Bila di suatu pabrik industri sedang memproses produksi
barang yang akan dibuat maka dibutuhkan orang untuk dapat memindahkan
barang dari tempat produksi ke tempat penyimpanan barang. Proses ini sangat
tergantung atas kuantitas orang yang ada pada tempat tersebut. Hal ini akan
berpengaruh pada efesiensi waktu dan biaya yang dapat memperlambat

penyimpanan barang pada suatu proses produksi.

1
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Dari permasalahan yang telah disebutkan, maka perlu direncanakan
adanya sebuah penelitian untuk membuat suatu system yang mampu menangani
berbagai permasalahan tersebut. Rencana penelitian tersebut dituangkan dalam
judul, “RANCANG BANGUN ROBOT PEMINDAH BARANG”. Untuk itu,

diajukan perumusan dan pembatasan masalah sebagai berikut.

1.2. Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dipaparkan, rumusan masalah
dalam penelitian adalah sebagai berikut:
1. Bagaimana merancang prototipe robot sebagai alat pemindah
barang?
2. Bagaimana Algoritma Pemrograman dari robot pemindah barang?

3. Bagaimana melakukan pengujian terhadap robot pemindah barang?

1.3. Batasan Masalah
Agar penilitian yang dilakukan menjadi lebih terarah tanpa mengurangi
maksud dan tujuan, maka ditentukan batasan masalah sebagai berikut :
1. Mikrokontroller yang digunakan menggunakan Arduino Nano / UNO
Atmega328P
2. Software yang digunakan menggunakan Arduino.
3. Dalam pembuatan lapangan yang dilalui, disini terdapat 7 Goal Point
sebagai penempatan objek.
4. Sensor garis yang digunakan berjumlah 7 buah

5. Pergerakan lengan dan jari robot + 90° dengan 1 derajat kebebasan.

2
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6. Menggunakan 2 buah Motor dc sebagai penggerak roda dengan
300rpm

7. Tombol yang digunakan tombol matriks 4x3

8. Tegangan yang dipakai menggunakan baterai lipo dengan tegangan

11,1 Volt dan memiliki arus 2,2 Ampere.

1.4. Tujuan Penelitian

Tujuan dari tugas akhir ini adalah:

1. Merancang bangun robot pemindah barang.

2. Merancang dan mengimplementasikan algoritma pergerakan dari

robot pemindah barang.

3. Menguji hasil dari perancangan dan implementasi pembuatan robot

pemindah barang.

1.5. Metode Penelitian

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian kali ini adalah sebagai

berikut:

1. Studi Literature, yaitu studi kepustakaan dari buku-buku, ebook, dan
bahan-bahan referensi yang berhubungan tentang rancang bangun
robot pemindah barang.

2. Studi Eksperimen, yaitu perancangan, pembangunan dan pengujian
pada robot pemindah barang untuk mengetahui adanya perubahan
atau tidak pada suatu keadaan yg dikontrol yang menghasilkan suatu

nilai / data.

3
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1.6.  Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan penilitian ini tersusun dari lima bab yang meliputi :
Bab 1 Pendahuluan menjelaskan mengenai latar belakang masalah, tujuan
penulisan, rumusan masalah, batasan masalah, metode penulisan, dan sistematika
penulisan. Bab II Landasan Teori menjelaskan mengenai teori-teori yang
digunakan sebagai landasan referensi sejarah robot, komponen-konponen
pendukung kerja robot, dan software yang digunakan. Bab III Perancangan Robot
menjelaskan mengenai pembuatan dan mengkonfigurasi seluruh perangkat yang
ada pada robot termasuk aktuator dan sensor. Bab IV Hasil Rancang Bangun dan
Pengujian membahas tentang uji coba robot pada lintasan yang digunakan untuk
pengambilan data yang dijadikan kesimpulan. Bab V Penutup menjelaskan hasil
kesimpulan dari seluruh penelitian yang dilakukan dan mengambil saran dari

kesimpulan yang dibuat.

4
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