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ABSTRAK

Herson Budiman : Perancangan pergerakan kaki pada Robot hexapod
menggunakan motor servo towerpro berbasis
Mikrokontroler ATMega 32. Jurusan Teknik Elektro
Fakultas Teknik Universitas Negeri Padang
Pembimbing : Risfendra, S.Pd, MT.

Upaya untuk melahirkan teknologi baru dan juga memacu kreatifitas anak
bangsa dalam mengembangkan dunia Robotika adalah dengan diadakannya
suatu kontes robot cerdas Indonesia (KRCI), yang terdiri dari dua kategori yaitu
beroda dan berkaki. Robot berkaki enam (hexapod) lebih stabil dibandingkan
dengan robot beroda terutama dapat melewati jalan yang mempunyai rintangan
seperti pasir, jalan berlubang dan anak tangga.

Robot hexapod berkaki enam ini diprogram untuk mengenali adanya halangan
dengan bantuan sebuah sensor ultrasonik PING. Robot hexapod berkaki enam ini
menggunakan mikrokontroler ATMega32 untuk sistem kendalinya, dan
menggunakan delapan belas buah motor servo sebagai penggerak kaki-kaki robot
tersebut. Program yang digunakan sebagai sistem operasi robot hexapod berkaki
enam ini ditulis menggunakan bahasa pemrograman C dengan compiler Code
Vision Avr,

Berdasarkan hasil pengujian robot hexapod mampu melakukan gerak maju,
mundur, belok kanan , belok kiri dan robot dapat berjalan memasuki ruangan satu,
dua dan tiga yang berada pada arena lintasan kontes robot KRCI waktu rata-rata
memasuki ruangan satu (46 detik) , ruangan dua (124 detik) dan ruangan tiga
(188 detik).

Kata kunci: Motor Servo, Robot hexapod, Bahasa C
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BAB |

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang Masalah

Perkembangan dunia Robot di Indonesa sudah sangat pesat. Terbukti
banyaknya kontes kontes Robot yang di selenggarakan dan dari jumlah pesertanya
pun semakin meningkat dari tahun ke tahun. KRCI (kontes Robot cerdas
indonesa) adalah kontes yang di adakan setiap satu tahun sekali dan berskala
nasional yang diikuti oleh perguruan tinggi seluruh Indonesa. Santoso (2011)
mengatakan:” Kontes Robot semacam inilah yang akan melahirkan teknologi baru
dan juga memacu kreatifitas anak bangsa untuk mengembangkan dunia
Robotika”. Robot berkaki adalah salah satu kategori yang dilombakan dalam
KRCI. Robot ini kebanyakan menggunakan motor servo sebagai penggeraknya.
Disetiap kaki Robot ini minimal menggunakan 2 buah motor servo pada setiap
kaki yaitu gerakan mengangkat kaki dan gerakan maju mundur kaki.

Robot berkaki lebih stabil dibandingkan dengan robot beroda terutama
dapat melewati jalan yang mempunyai rintangan seperti pasir, jalan berlubang dan
anak tangga. Fungsi kaki pada Robot hexapod yaitu sebagai alat penggerak utama
dengan tingkat kestabilan yang tinggi sehingga nantinya dapat menyelesaikan
pekerjaan secara menyeluruh walau dengan adanya rintangan ( Permana, 2012).

Robot hexapod Proyek Akhir ini memiliki 6 buah kaki yang masing
masing kaki terdiri dari 3 buah motor servo yang bergerak menyerupai binatang

laba-laba, pergerakan kaki robot ini bergerak secara zig-zag yang mana tiga buah



kaki Robot berada pada posisi berdiri dan tiga buah kaki yang lain dalam keadaan
melangkah, pergerakan kaki seperti ini bertujuan untuk menjaga kestabilan robot
dalam melangkah.

Robot hexapod ini juga dilengkapi oleh sensor jarak agar robot dapat
menghindari halangan secara otomatis, dan melakukan mekanisme pergerakan
melewati halangan dengan stabil menggunakan pergerakan hexapod.

Sehubungan dengan kenyataan tersebut maka penulis ingin merancang
suatu Robot hexapod menggunakan mikrokontroler ATMega 32 yang dituangkan
dalam Proyek Akhir dengan judul “Perancangan pergerakan kaki pada Robot
hexapod menggunakan motor servo towerpro berbasis Mikrokontroler

ATMega 32”.

Batasan Masalah
Dalam pembuatan Proyek Akhir ini, untuk mengatasi permasalahan yang

ada maka diperlukan sebuah batasan masalah sebagai berikut :

1. Bahasa pemograman yang digunakan untuk prangkat lunak ini adalah bahasa
pemograman C dengan menggunakan aplikasi Code Vision AVR sebagai
oprasional mikrokontroler ATMega 32.

2. Robot dirancang menggunakan mikrokontroler ATMega 32 sebagai
pengontrolannya dan menggunakan sensor ping untuk navigation.

3. Arena yang digunakan sesuai dengan arena pada Kontes Robot Cerdas
Indonesa (KRCI) Divisi berkaki dan robot dapat melakukan gerak maju, gerak

mundur, gerak kekanan, dan gerak ke Kiri.



4.

Penggerak pada robot hexapod adalah motor servo towerpro.

5. Alat dan bahan yang digunakan pada Proyek Akhir ini dari tim robotik FT

UNP

Tujuan

Adapun tujuan dari perancangan Pergerakan motor servo towerpro pada

Robot hexapod menggunakan mikrokontroler ATMega 32. ini adalah :

1.

Merancang pergerakan kaki Robot hexapod memasuki ruangan satu, dua dan
tiga pada arena Kontes Robot Cerdas Indonesa (KRCI) Divisi berkaki dan
Menentukan batas kecepatan aman untuk perancangan pergerakan pada motor
servo towerpro degan waktu tercepat.

Membuat listing program dengan software Code Vision AVR untuk

memprogram mikrokontroler ATMega 32.

Manfaat

Dalam pembuatan Proyek Akhir ini sangat diharapkan alat yang akan

dihasilkan dapat memiliki manfaat diantaranya yaitu :

Robot hexapod ini diharapkan berguna dibidang Robotika di indonesia
kususnya di Universitas Negeri Padang, dapat semakin maju dan semakin
berkembang seiring dengan perkembangan teknologi kususnya dalam bidang
Robotika, dan terbentuknya ide-ide brilian di kalangan mahasiswa UNP dalam

bidang Robotika.



2. Pengaplikasian Robot hexapod dalam bidang evakuasi korban bencana alam.

3. Hasil dari Proyek Akhir ini diharapkan menjadi insprasi bagi mahasiswa FT
UNP agar lebih berminat dalam duna Robotika .

4. Dapat Meningkatkan pengetahuan, khususnya mahasiswa dalam mengetahui
kegunaan—kegunaan terhadap alat yang akan dipakai dalam pembuatan robot

hexapod ini.





