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BAB 

1 PENDAHULUAN 

 

  

Robot adalah suatu mesin yang digunakan manusia dalam 

melaksanakan pekerjaan yang dirasakan sulit dan di luar 

kemampuan. Misalnya, untuk pekerjaan-pekerjaan yang 

berhubungan dengan benda berat, benda beracun, bahan peledak, 

dan tempat yang sulit dijangkau oleh manusia. Robot yang bisa 

membantu pekerjaan manusia diantaranya robot pendeteksi logam.  

Robot pendeteksi logam yang pernah dibuat bergerak 

dengan membaca garis sebagai jalur yang di lalui robot. Hal ini 

membuat pergerakan robot menjadi terbatas, karena bergerak 

berdasarkan pembacaan garis. Selain itu Kemudian output yang 

dihasilkan ditentukan oleh lampu LED. Jika lampu LED hidup 

maka logam terdeteksi, jika lampu LED mati maka logam tidak 

terdeteksi. Robot pendeteksi logam yang juga pernah dibuat 

bergerak secara acak dalam mencari logam. Dengan bergerak secara 

acak, robot akan lebih leluasa dalam mencari logam. Tapi pencarian 

logam di wilayah yang cukup luas akan membutuhkan waktu agar 

sensor dapat mendeteksi logam. Hasil dari pendeteksian logam 

akan di tampilkan di komputer. Robot ini tidak bisa menentukan 

jenis dari logam yang terdeteksi.  

Dengan keterbatasan tersebut dan meningkatkan kinerja dari 

robot pendeteksi logam yang telah dibuat sebelumnya, perlu 

dirancang sebuah robot yang bergerak dengan efisien. Penggunaan 

Smartphone berbasis android yang dimanfaatkan sebagai sistem 

kontrol robot, akan membuat robot dapat bergerak dengan efisien. 

PENDAHULUAN 
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BAB 

2 SENSOR 

  

 

A. Sensor Logam (Hall Effect A3144EU 44E) 

Sensor Efek-Hall dirancang untuk merasakan adanya 

objek magnetis dengan perubahan posisinya. Perubahan medan 

magnet yang terus menerus menyebabkan timbulnya pulsa yang 

kemudian dapat ditentukan frekuensinya, sensor jenis ini biasa 

digunakan sebagai pengukur kecepatan.  

 

Gambar 2. 1 Sensor Hall Effect 

Pada alat ini digunakan sensor hall effect yang telah 

disatukan dalam sebuah modul. Modul ini telah dilengkapi 

dengan regulator tegangan generator Balai-tegangan, linear 

amplifier dan pengikut emitor. Spesifikasi dari modul sensor hall 

effect A3144EU adalah sebagai berikut : 

1. Tegangan 5V 

2. Sinyal output indicator LED 

3. TTL tingkat output 

SENSOR 
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BAB 

3 ROBOT 

  

 

A. Definisi Robot  

Robot adalah suatu alat yang dibuat oleh manusia dari 

bahan mekanik yang dapat melakukan suatu pekerjaan 

manusia. Dari zaman ke zaman robot sudah banyak diciptakan 

manusia serta bermacam-macam jenisnya. Robot bukan hanya 

sekedar untuk permainan juga digunakan untuk membantu 

manusia, misalnya dalam hal rumah tangga, industry serta 

restoran sekalipun.  

Kata robot diambil dari kata yang berasal dari kata robota, 

yang mempunyai arti pekerja. Terdapat beberapa definisi robot 

dari beberapa ahli, diantaranya :  

1. Menurut Computer Aided Manufacturing-International (CAM-

1), “Robot adalah peralatan yang mampu melakukan fungsi-

fungsi yang biasa dilakukan oleh manusia, atau peralatan 

yang mampu bekerja dengan intelegensi yang mirip dengan 

manusia”.  
2. Menurut definisi dari kamus Meriam-Webster, robot adalah 

mesin yang terlihat seperti manusia dan melakukan berbagai 

tindakan yang kompleks dari manusia seperti berjalan atau 

berbicara, atau suatu peralatan yang bekerja secara otomatis. 

3. Sedangkan menurut Robotic Institute of America , robot adalah 

sesuatu yang dapat di program dan diprogram ulang, 

dengan memiliki manipulator mekanik / pengerak yang 

didisain untuk memindahkan barang-barang, komponen-

ROBOT 
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BAB 

4 MIKROKONTROLER 

  

 

A. Mikrokontroler  

Mikrokontroler adalah komputer yang berukuran mikro 

yang terdapat dalam satu chip IC (integrated circuit) dan terdiri 

dari processor, memory, serta antarmuka yang dapat diprogram. 

Jadi, mikrokontroler disebut komputer mikro karena dalam IC 

atau chip mikrokontroler terdiri dari CPU, memory, dan I/O 

yang dapat di kontrol dengan memprogramnya. I/O juga sering 

disebut dengan GPIO (General Purpose Input Output Pins) yang 

berarti pin yang bisa di program sebagai input atau output 

sesuai kebutuhan.  

 

B. Arduino Uno 

Arduino Uno adalah board mikrokontroler berbasis 

ATmega328 (datasheet). Memiliki 14 pin input dari output 

digital dimana 6 pin input tersebut dapat digunakan sebagai 

output PWM dan 6 pin input analog, 16 MHz osilator kristal, 

koneksi USB, jack power, ICSP header, dan tombol reset. Untuk 

mendukung mikrokontroler agar dapat digunakan, cukup 

hanya menghubungkan Board Arduino Uno ke komputer 

dengan menggunakan kabel USB atau listrik dengan AC yang-

ke adaptor-DC atau baterai untuk menjalankannya.  

Arduino adalah sebuah papan mikrokontroler yang 

berbasis ATmega328. Arduino memiliki 14 pin input/output 

yang mana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM, 6 analog 

MIKROKONTROLER 
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BAB 

5 PERANGKAT KERAS PENUNJANG 

  

 

A. Android  

Android merupakan suatu sistem operasi yang bersifat 

terbuka dan berbasis Linux yang digunakan untuk perangkat 

selular seperti smartphone dan komputer tablet . Android 

menyediakan platform terbuka bagi pengembang untuk 

menciptakan aplikasinya. Awalnya, Google Inc. membeli 

Android Inc. yang merupakan pendatang baru yang membuat 

piranti lunak untuk ponsel atau smartphone. Kemudian untuk 

mengembangkan Android, dibentuklah Open Handset Alliance, 

konsorsium dari 34 perusahaan piranti keras, piranti lunak, dan 

telekomunikasi, termasuk Google, HTC, Intel, Motorola, 

Qualcomm, T-Mobile, dan Nvidia .  

Keistimewaan android :  

1. Lengkap (Complete Platform)  

Android merupakan sistem operasi yang aman dan 

banyak menyediakan dalam membangun software dan 

memungkinkan untuk peluang pengembangan aplikasi  

2. Terbuka (Open Source Platform)  

Pengembang dapat dengan bebas untuk 

mengembangkan aplikasi.  

3. Bebas (Free Platform)  

Android adalah platform/aplikasi yang bebas untuk 

development serta tidak ada lisensi atau biaya royanti untuk 

dikembangkan pada platform android.  

PERANGKAT KERAS 

PENUNJANG 
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BAB 

6 PEMETAAN 

  

 

A. GPS (Global Positioning System) 

GPS adalah suatu sistemn avigasi satelit yang terdiri dari 

24 satelit beroperasi dan 3 satelit cadangan. Seluruh satelit 

mengorbit bumi pada jarak 20.200 km dan waktu orbit 12 jam, 

sambil memancarkan sinyal berita gelombang radio. 

Departemen Pertahanan AS yang mengoperasikan system GPS 

telah mengatur konfigurasi satelit sedemikian rupa, sehingga 

semua tempat di bumi dapat menerima sinyaldari 4 sampai 10 

satelit. Sebagai penunjuk waktu, masing-masing satelit dibekali 

dengan 4 buah jam atom yang dapat mengukur waktu dengan 

ketelitian sepermilyar detik. Teknologi GPS sanggup 

menentukan lokasi manapun dimuka bumi dengan ketelitian 

kurang lebih1 meter. 

 

Gambar 6. 1 Sistem Satelit GPS 

PEMETAAN 
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BAB 

7 SISTEM PENGENDALIAN ROBOT KAPAL PEMBERSIH 

SAMPAH DENGAN SENSOR ACCELEROMETER PADA SMARTPHONE 

ANDROID 

A. Rancangan Umum Sistem Pengendalian Robot Kapal 

Pembersih Sampah 

Pada perancangan umum sistem ini akan 

mendeskripsikan secara keseluruhan perancangan perangkat 

keras dari robot kapal, seperti yang terlihat pada gambar di 

bawah ini : 

  

Gambar 7. 1 Skema Rancangan Umum Sistem 

Pada perancangan robot ini, kapal akan memungut 

sampah dengan menggunakan conveyor sedangkan untuk 

mengendalikan gerak kapal digunakan sensor accelerometer pada 

smartphone android. Untuk menggerakkan conveyor akan 

menggunakan motor DC yang dihubungkan dengan Arduino 

UNO dan dihidupkan menggunakan aplikasi. Robot kapal ini 

SISTEM PENGENDALIAN 

ROBOT KAPAL PEMBERSIH 

SAMPAH DENGAN SENSOR 

ACCELEROMETER PADA 

SMARTPHONE ANDROID 
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BAB 

8 ROBOT PENDETEKSI LOGAM BERBASIS ANDROID DENGAN 

KOMUNIKASI BLUETOOTH 

  

 

A. Rancangan Sistem Robot Pendeteksi Logam 

Secara garis besar perancangan Sistem Robot Pendeteksi 

Logam ini dapat dilihat pada blok diagram gambar 8.1. 

 

Gambar 8. 1 Blok Diagram Sistem 

Pada gambar 8.1 merupakan blok diagram dari robot 

pendeteksi logam. Smartphone android terhubung dengan 

system pada robot melalui perangkat bluetooth. Robot akan dapat 

dikendalikan dengan smartphone apabila kedua perangkat 

bluetooth yang ada pada smartphone dan bluetooth pada robot 

terhubung. Semua instruksi dari pergerakan robot akan dip 

roses di dalam sebuah mikrokontroler. Sensor logam dan GPS 

(Global Positioning System) akan memelakukan pembacaan data 

dan kemudian dikirimkan ke mikrokontroler untuk di 

tampilkan ke smartphone. Pergerakan kecepatan pada motor 

robot juga diproses oleh mikrokontroler melalui motor driver.  

ROBOT PENDETEKSI LOGAM 

BERBASIS ANDROID 

DENGAN KOMUNIKASI 

BLUETOOTH 
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BAB 

9 RANCANG BANGUN LENGAN ROBOT PENGIKUT 

PERGERAKAN LENGAN DAN JARI MANUSIA MENGGUNAKAN FLEX 

SENSOR 

A. Rancangan Sistem Bangun Lengan Robot Pengikut 

 

Gambar 9. 1 Blok Diagram Sistem 

Pada sarung tangan dan siku dipasangkan flex sensor. 

Ketika ditekuk, maka flex sensor mengalami perubahan nilai 

resistansi. Perubahan nilai dari flex sensor akan dikirimkan ke 

mikrokontroler. Nilai tersebut akan diubah menjadi sinyal 

digital oleh port ADC pada mikrokontroler. Dalam program, 

nilai ADC diolah sehingga menghasilkan nilai untuk 

menggerakkan setiap motor servo pada lengan robot.  

Perancangan sistem terdiri dari : 

1. Flex sensor 

Flex sensor dipasang pada sarung tangan yang 

berfungsi sebagai input data untuk menggerakkan lengan 

robot. 

2. Mikrokontroler ATMega2560 

Mikrokontroler ATMega2560 berfungsi untuk 

memproses data yang dimasukkan melalui flex sensor. 

RANCANG BANGUN LENGAN 

ROBOT PENGIKUT 

PERGERAKAN LENGAN DAN 

JARI MANUSIA 

MENGGUNAKAN FLEX SENSOR 
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BAB 

10 RANCANG BANGUN ROBOT TANK AUTOMATIK 

PENDETEKSI HALANGAN DENGAN KENDALI FUZZY LOGIC 

  

 

 

A. Metode Fuzzy Logic Controller 

Logika fuzzy adalah metodologi sistem control pemecahan 

masalah, yang cocok untuk diimplementasikan pada sistem, 

mulai dari sistem yang sederhana, sistem kecil, embedded 

system, jaringan PC, multi-channel atau workstation berbasis 

akuisisi data dan sistem kontrol. Metodologi ini dapat 

diterapkan pada perangkat keras, perangkat lunak atau 

kombinasi keduanya. Dalam logika klasik dinyatakan bahwa 

segala sesuatu bersifat biner yang artinya hanya mempunyai 

dua kemungkinan “Ya atau Tidak”, “Benar atau Salah”, “Baik 
atau Buruk”, dan lain sebagainya. Oleh karena itu, semua ini 
dapat mempunyai nilai keanggotaan 0 atau 1. Akan tetapi, 

dalam logika fuzzy memungkinkan nilai keanggotaan berada 

diantara 0 dan 1.  

Beberapa alasan yang dapat diutarakan mengapa 

menggunakan logika fuzzy adalah mudah dimengerti, memiliki 

toleransi terhadap data-data yang tidak tepat, mampu 

memodelkan fungsi-fungsi nonlinier yang sangat kompleks, 

dapat membangun dan mengaplikasikan pengalaman-

pengalaman para pakar secara langsung tanpa harus melalui 

proses pelatihan, dapat bekerja sama dengan teknik-teknik 

kendali secara konvensional dan didasarkan pada bahasa alami. 

RANCANG BANGUN  

ROBOT TANK AUTOMATIK 

PENDETEKSI HALANGAN 

DENGAN KENDALI  

FUZZY LOGIC 
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