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ABSTRAK

Muhammad Igbal (98815/2009) : Rancang Bangun Robot Pengangkut
Barang dengan Pengontrolan Jarak
Jauh Wireless X-Bee dan Smartphone
Android.

Pembimbing I : Drs. Aswardi, MT
Pembimbing I1: Mukhlidi Muskhir, S.Pd,.M.Kom

Upaya untuk melahirkan teknologi baru maka tugas akhir ini
bertujuan untuk membangun suatu robot pengangkut barang
menggunakan pengontrolan smartphone Android. Diharapkan mobile
robot sebagai desain dari robot pengangkut barang dapat dikontrol oleh
smartphone. Berkembang pesatnya teknologi komunikasi di era modern,
memacu kreatifitas anak bangsa untuk berkreatifitas dan mengembangkan
fungsi dari smartphone selain sebagai media komunikasi. Rangkaian yang
digunakan untuk membangun suatu robot diantaranya: rangkaian catu
daya, rangkaian mikrokontroller Atmega32, rangkaian module adapter
wireless, dan rangkaian driver motor.

Tujuan dari penelitian ini adalah merancang prototipe robot
pengangkut barang yang bertugas membawa objek yang di inginkan
operator yang telah di sesuaikan ukuran serta beratnya. Komponen utama
dalam pembuatan robot antara lain modul wireless, actuator atau
penggerak, power atau sumber tenaga, dan microcontroller. Proses
pembuatan robot pengangkut barang ini dibagi dibagi menjadi beberapa
tahap, vyaitu: tahap pembuatan chasis (rangka), tahap pembuatan
mekanisme  pengangkut, tahap  pemasangan  sistem  gerak,
microcontroller, dan komponen elektronika lainnya.

Dari penelitian ini berhasil dirancang robot pengangkut barang
yang memiliki dimensi yaitu panjang 51,3 cm, lebar 33,4 cm, tinggi 42,5
cm. Robot pengangkut barang menggunakan mikrokontroler Atmega32
sebagai pusat pengendali robot. Module bluetooth HC-05 dan sistem
pengangkut dari penggerak robot pengangkut barang menggunakan
silinder pneumatik dan motor servo.

Kata kunci: Smartphone Android, Bluetooth Module, Robot pengangkut,
Bahasa basic.
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A.

BAB |

PENDAHULUAN

Latar Belakang Masalah

Penerapan mikrokontroler pada bidang robotika terus mengalami
perkembangan yang sangat pesat. Banyak negara maju Eropa berlomba-
lomba untuk menciptakan robot-robot cerdas dengan kemampuan khusus.
Termasuk Indonesia sebagai negara berkembang, hal ini terlihat dengan
diselenggarakannya ajang Kontes Robot Indonesia (KRI) dan Kontes
Robot Cerdas Indonesia (KRCI) oleh Departemen Pendidikan Nasional
(Depdiknas).

Pembuatan robot-robot dengan keistimewaan Kkhusus sangat
berkaitan erat dengan adanya kebutuhan dalam dunia industri modern yang
menuntut adanya suatu instrumen dengan kemampuan yang tinggi yang
dapat membantu menyelesaikan pekerjaan manusia ataupun untuk
menyelesaikan pekerjaan yang tidak mampu diselesaikan oleh manusia.
Salah satu jenis robot dengan kemampuan istimewa yang belakangan ini
banyak menarik minat para ahli untuk dikembangkan adalah mobile robot.
jenis robot ini biasanya diciptakan untuk berbagai keperluan, seperti
melakukan perjalanan atau pemantauan ke tempat-tempat berbahaya,
mengangkut barang secara otomatis. Kemampuan dari mobile robot sangat
beragam sesuai dengan tingkat dan jenis keperluan. Salah satunya adalah

robot pengangkut barang pada robot KRI.



Kontes robot Indonesia (KRI) adalah suatu ajang bagi mahasiswa
seluruh indonesia, untuk menguji kemampuan dan kreatifitas dalam
membangun sebuah alat yang berfungsi memindahkan barang sesuai
dengan aturan yang telah di tetapkan. Peningkatan kreatifitas mahasiswa
ditunjukan dengan berlombanya kemampuan pada robot pengangkut
barang tersebut. robot pengangkut barang akan di tanamkan kemampuan
bermanuver dengan pengontrolan jarak jauh menggunakan teknologi
wireless dan smartphone android. Android merupakan salah satu dari
berbagai macam sistem operasi pada telepon seluler. Telepon seluler
berbasis Android dijuluki sebagi telepon pintar atau lebih sering disebut
sebagai smartphone.

Smartphone disebut sebagai telepon pintar karena kepintaran dan
kelengkapan fitur-fitur yang dimilikinya, membuat telepon seluler ini
memiliki fungsi ganda atau multifungsi. Tidak hanya sekedar berfungsi
mengirim pesan menerima telepon, tapi dapat mengambil gambar,
merekam, menemukan lokasi, dapat terkoneksi dengan internet 24 jam,
bahkan dapat memiliki fungsi sebagai remote control. kepintaran yang
dimiliki oleh smartphone sangat layak untuk dipelajari, diteliti dan
dikembangkan.

Smartphone dapat difungsikan sebagai remote control untuk
kendali kecepatan dan arah putaran motor dc pada mobile robot. Pada
umumnya sistem sebuah robot diatur oleh mikrokontroler. Sistem robotik
berfungsi dengan baik memerlukan sebuah prosesor yang di atur melalui
mikrokontroler. Pada tugas



akhir ini smartphone Android akan digunakan sebagai otak
pengontrolannya dan robot mobil dipilih sebagai desain robotnya.
Selama ini orang banyak mengggunakan arduino dalam pembuatan

sistem kontrol dengan android, ini dikarenakan arduino lebih kompatible
dibandingkan seri AVR. Namun untuk pembelajaran dan memaksimalkan
fungsi AVR sebagai mikrokontroller, AVR layak untuk diteliti. Dalam
tugas akhir ini pengujian dan pembelajaran mengenai fungsi smartphone
Android sebagai remote control bukan hanya membuat aplikasi yang dapat
mengontrol sebuah robot mobil saja, akan tetapi diharapkan robot juga
dapat mengangkut dan memindahkan barang. Media komunikasi yang
digunakan dalam mengontrol sebuah robot mobil adalah komunikasi
Bluetooth yang umumnya ada pada smartphone dan wireless module
untuk menambah range atau jangkauan dari komunikasi data smartphone

ke mobile robot.

Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka dapat
diidentifikasikan beberapa masalah yaitu sebagai berikut :
1. Perlu diteliti fungsi smartphone Android sebagai remote control karena
pada umumnya aplikasi Android digunakan untuk mengontrol
perangkat yang ada pada smartphone bukan mengontrol perangkat

diluar HP Android seperti mengontrol robot mobil.



. Mensingkronisasikan data dari smartphone android ke module

bluetoooth dan wireless agar dapat diproses mikrokontroler.
Pengendalian kecepatan dan arah putaran motor DC menggunakan
smartphone android.

Penggunaan module Wireless X-Bee agar mendapatkan jarak

pengontrolan yang jauh.

Batasan Masalah

Beberapa batasan yang digunakan dalam penelitian adalah sebagai berikut

. Platform Android yang digunakan adalah versi 2.3 (Gingerbread).
. Mikrokontroler menggunakan ATmega32p.
. Pembuatan software android menggunakan MIT App Invertor

. Media komunikasi nirkabel yang digunakan adalah Bluetooth pada

smartphone Android dan module WiFi.

Rumusan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah diatas, maka rumusan masalah

dalam penelitian ini adalah :

1.

Bagaimana membuat aplikasi yang dapat mengontrol pergerakan

sebuah robot mobil.

. Bagaimana menguji kemampuan robot dalam memindahkan sebuah

barang.

. Bagaimana membuat Bluetooth tersingkronisasi dengan wireless



4. Bagaiman mengatur pengontrolan agar jarak jangkauan kendali lebih
jauh melalui smartphone android.

E. Tujuan

Tujuan penelitian ini adalah sebagai berikut :

1. Merancang sebuah robot pengangkut barang dengan pengontrolan jarak
jauh wireless xbee dan smartphone android.

2. Membuat aplikasi yang dapat mengontrol pergerakan sebuah robot
mobil pengangkut barang.

3. Membangun algoritma dengan menggunakan Bahasa basic pada
mikrokontroler ATMega 32 sebagai pengendali utama dari
pengendalian kecepatan dan putaran motor terhadap robot mobil.

F. Manfaat

1. Sebagai media pembelajaran kendali kecepatan dan arah putaran
motor DC berbasis nirkabel smartphone android dan wireless.

2. Sebuah prototype robot mobil berbasis nirkabel yang dapat
dikembangkan dalam dunia industri dan militer.

3. Robot yang dapat di gunakan dalam perlombaan kontes robot
Indonesia (KRI).

4. Hasil dari Proyek Akhir ini diharapkan menjadi inspirasi bagi

mahasiswa FT UNP agar lebih berminat dalam dunia Robotika .



5. Dapat Meningkatkan pengetahuan, khususnya mahasiswa dalam
mengetahui kegunaan-kegunaan terhadap alat yang akan dipakai

dalam pembuatan robot pengangkut barang ini.



BAB V
KESIMPULAN
A. Kesimpulan
Setelah mengamati dan membahas mengenai pengontrolan
dari robot pengangkut barang menggunakan smartphone android
maka ditarik kesimpulan yaitu:

1. Telah tercipta sebuah mobile robot pengangkut barang yang dapat
dikontrol melalui smartphone android.

2. Sebuah aplikasi smartphone yang dapat mengontrol sebuah
mobile robot berhasil diciptakan.

3. Smartphone android sebagai remote control robot pengangkut
barang berhasil di aplikasikan.

4. Terbangunnya algoritma pemograman menggunakan bahasa basic
dengan software Bascom AVR dan mikrokontroller ATMega 32
untuk mengendalikan sebuah robot pengangkut barang.

B. Saran
Berdasarkan kesimpulan yang dikemukakan diatas maka saran

yang dapat disampaikan adalah:

1. Melihat mamfaat dari alat ini, diharapkan semoga pembaca
mampu mengembangkan alat ini lebih baik lagi dengan inovasi-
inovasi yang lain, seperti robot pengintai yang dapat di gunakan

dalam militer.
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2. Merubah mekanik menggunakan bahan aluminium agar lebih
kokoh.

3. Pergantian motor robot dengan torsi yang lebih besar agar robot
lebih leluasa dalam bermanuver.

4. Robot pengangkut barang ini bisa menjadi media pembelajaran

bagi mahasiswa ft unp.
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