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Perancangan Sistem KontiirelesspadaMobile Robot
Manipulator Berbasis Mikrokontroler ATMega8

Zaenurrohmah Utis Sutisna

Abstract—in this design, microcontroller ATMega8 and a
wireless joystick device of the Play Station 2 aresed to control a
mobile robot manipulator. The wireless joystick devte consists
of a transmitter and receiver modules. The device isonnected to
the microcontroller using Serial Peripheral Interface (SPI)
communication. The received data in the receiver made from
the transmitter module is accessed by the microcordller. Once
received by the microcontroller, the data is usedsareference in
controlling various actuators in mobile robot manipulator. The
results of testing, such as testing of forward andackward
motion, turn right and turn left motion and the testing of
manipulator motion, show that the wireless controlsystem can
control mobile robot manipulator as expected. Wiregss
communication between the transmitters to the receer can be
connected well at a distance of 0 to 10 meters. Maahile, at a
distance of more than 10 meters wireless communid¢ah cannot
be connected.

Intisari—Dalam perancangan ini mikrokontroler ATMega8
dan sebuah perangkat joystick wireless dari Play Station 2
digunakan untuk mengendalikan mobile robot manipuldor.
Perangkat joystick wirelessini terdiri dari modul transmitter dan
receiver Perangkat tersebut dikoneksikan dengan
mikrokontroler menggunakan komunikasi Serial Peripheral
Interface (SPI). Data-data pada modulreceiver yang diterima
dari modul transmitter diakses oleh mikrokontroler. Setelah
diterima oleh mikrokontroler, data tersebut digunakan sebagai
acuan dalam mengontrol berbagai aktuator pada mobé robot
manipulator. Hasil pengujian, seperti pengujian tehadap gerak
maju, mundur, belok kanan dan belok kiri mobile robot serta
pengujian terhadap gerak manipulator, menunjukkan bahwa
sistem kontrol wireless dapat mengontrol mobile robot
manipulator sesuai dengan perancangan. Komunikaswireless
antara transmitter denganreceiverdapat terkoneksi dengan baik
pada jarak 0 sampai dengan 10 meter. Sedangkan padarak
lebih dari 10 meter komunikasi wireless Stik PS2 tidak dapat
terkoneksi. Sedangkan pada jarak lebih dari 10 mete
komunikasi wirelesstidak dapat terkoneksi.

Kata Kunci— Joystick Play Station2Robot Mobile, Manipulator.

|. PENDAHULUAN

pindah tempat. Contohnya adalah penggunaan robdéa pa
suatu tempat yang berbahaya dan dibutuhkan peniggnda
dari tempat yang lebih aman atau keterbatasan lddlem
pengendalian jarak jauh dimana semakin panjangl kahka
semakin besar pula rugi-rugi yang ditimbulkan. Bérkal
tersebut, teknologvirelessdapat menggantikan kabel sebagai
media transmisi data dari media input ke dalanesistobot.
Penelitian ini bertujuan untuk merancang robot yalagat
dikendalikan melalui teknologvireless

Il. MOBILE ROBOT MANIPULATOR

Penelitian tentang kontrol robot telah banyak dildan.
Penelitian [1] membahas perancangan sistem konddmbt
lengan yang dihubungkan dengan komputer sebagai
pengendalinya. Hasil yang diperoleh menunjukkanwaah
gerakan yang diinginkan pada robot lengan sudataper
dengan baik, hanya saja posisinya belum akuratsiDén,
penggunaan komputer sebagai pengendali dengan keduba
menjadikan robot hanya bisa dikendalikan dalam kjara
terbatas.

Dalam penelitian [2] teknologwirelessditerapkan untuk
komunikasi antar robot dengan menggunakan sinyatexB
Keuntungan komunikasi antar robot ini adalah efisielalam
menyelesaikan tugas. Dengan waktu yang cepat pbritapat
disampaikan secataoadcastkepaddollower sehingga dapat
menyelesaikan perkerjaan secara bersamaan.

Penelitian yang lain [3] merancang dan membuat trobo
pemantau yang dapat dikendalikan secargeless dengan
frekuensi 35 MHz menggunakan remot kontrol berapek
PS dan hasil pantauan kamera pada robot ditampdkarv/
kecil sebagai monitor melalui A/Wirelessdengan frekuensi
2,4 GHz. Responvirelesspengendali robot datransmitter
terhadapreceiversangat baik dalam kondisi jarak jangkauan
maksimal sekitar 300 cm dalam area terbuka darc20pada
beda ruangan dimana robot masih bisa dikendalilemnias
perintah yang diberikan melaltemot control.

Robot adalah peralatan eletro-mekanik atau bio-mikka
atau gabungan peralatan yang menghasilkan gerakag y
otonomi maupun gerakan berdasarkan gerakan yang

Dalam suatu pengendalian sistem robot manual, sebafperintahkan [4].

bentuk cara komunikasi atau interaksi manusia demnghot,
maka perlu adanya data-data yang diinputkan kerdalsatu
sistem robot untuk dibaca oleh robot tersebut. Alang

Kejayaan robot dimulai pada tahun 1970 ketika pofe
Victor Scheinman dari Universitas Stanford mendessigan
standar. Pada tahun 2000, Honda meluncurkan ASIMO d

digunakan untuk komunikasi antara manusia dengotrodisysul oleh Sony dengan robot anjing AIBO [5].

bisa menempel pada bodi robot atau juga bisa séeguiaah
menggunakan sistem transmisi data lewat kabel.

1) Mobile Robot: merupakan sebuah robot yang dapat

Penggunaan transmisi data lewat kabel tentunyangurd€rgerak dengan leluasa karena memiliki alat genaik

efisien dan kurang fleksibel pada robot yang selegindah-

L2 program Studi S-1 Teknik Elektro Sekolah Tinggiriilek
Wiworotomo, Jin. Semingkir No.

berpindah posisiMobile Robotadalah konstruksi robot yang
ciri khasnya adalah mempunyai aktuator berupa tottak
menggerakkan keseluruhan badan robot tersebutngeghi

1 Purwokerto 53134robot tersebut dapat melakukan perpindahan poaisisétu

INDONESIA (tlp: 0281-632870; fax: 0281-632870; e-mail jtik ke titik yang lain. Mobile Robotdapat dibuat sebagai

t155n4@gmail.com)
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pengikut garis (ine Followe) atau pengikut dindingWall MSB MASTER LSB ! .. ..o MSB SLAVE  LsB

Follower) ataupun pengikut Cahaya [6] 8-BIT SHIFT REGISTER . i 8-BIT SHIFT F!\EGISTER |T
L MOSI__ MOSI; o

2) Robot Manipulator:merupakan sekumpulan hubungan : ;
mekanik yang terdiri dari rangkaian kinematik beruink, 5 5 e REaE

baik sebagai rangkaian umpan balik terbuka maupnpan Iil ol . !SCK  SCK!
tertutup yang dihubungkan dengan sendi dan mempunya [SLSSKGENERATOR] =5 ™ 55 s
kemampuan untuk melakukan pergerakkan baiknar Ve \
maupunspatial Pergerakan secapanar adalah pergerakan
sendi-sendi pada bidang paralel sedangkan sespatal

adalah pergerakan pada bidang tiga dimensi. Sagatan B. Pulse Width Modulation (PWM)

derajat kebebasan tersebut adalah jumlah yang utikan PWM dipergunakan di berbagai bidang yang sanga, lua
untuk menyatakan posisi dari setiap hubungan fe@hadap sajan satu diantaranya adalaspeed control (kendali
link yang tetap [7]. kecepatan), power control (kendali sistem tenaga),
. MIKROKONTROLERATM EGAS measurement and communipatior(pengukuran atau
) ) instrumentasi dan telekomunikasi) [10].

Mikrokontroler ~ATMega8 merupakan mikrokontroler pwM diperoleh dengan bantuan sebuah gelombang kotak
kelual‘an dal’l Atmel COI‘pOI’atlon. M|kr0k0ntr0| tlpml yang mana siklus ker]a:h(jty Cyc'é ge'ombang dapat diubah-
termasuk dalam jenis AVRA(f and Vegard’s Risc proces3or ypah untuk mendapatkan sebuah tegangan keluarag yan

Mikrokontroler AVR memiliki arsitektur RISC Reduced bervariasi yang merupakan nilai rata-rata dari @bl@ng
Instruction Set Computing8 bit, dimana semua instruksitersebut.

dikemas dalam kode 16-bit dan sebagian besar ksstru Tiota1= Ton + Toft (1)

dieksekusi dalam satu siklesock, berbeda dengan instruksi )
MCS51 yang membutuhkan 12 sikluglock untuk Ton adalah waktu dimana tegangan keluaran berada pada

mengeksekusi satu perintah. Perbedaan ini terjadena POSISi tinggi (bacahigh atau 1), dan dr adalah waktu dimana
kedua jenis mikrokontroler tersebut memiliki arkite yang t€gangan keluaran berada pada posisi rendah (loaeatau
berbeda. AVR sudah menggunakan teknologi RIS Tt adalah .waktu satu siklus atau penjumlahar_l antgra T
sedangkan MCS51 menggunakan tipe CISCon(plex dengan Ty, biasa dikenal dengan istilah “periode satu

Gbr. 1 Interkoneksi SRhaster slave.

Instruction Set Computings. gelombang”. _
Siklus kerja atauduty cycle sebuah gelombang di

A. Serial Peripheral Interface (SPI) definisikan sebagai:

SPI merupakan hubungan data serial yang standak unt p=—Tor _— Ton (2)
mikroprosesor, mikrokontroler dan peripheral yang (Ton*Tors)  Teotal
dikeluarkan oleh perusahaan Motorola. HubungannilS&!| Tegangan keluaran dapat bervariasi derdjstg-cycledan
merupakan hubungan data serial yanfyll-duplex dapat dirumusan sebagai berikut, Sehingga
synchronous SPI dipakai untuk menyediakan komunikasi Vou= D X Vi, ©)
antara kontroler dengan piraperipheral Komunikasi antara
mikrokprosesor darperipheral atau inter-processor dapat Vour = Tout o V; (4)

Ttotal

dilakukan dengan SPI. Piranperipheral SPI tersedia dari
shift register sederhana untuk ADC, DAC delrip memori. Dari Persamaan (3) dan (4) dapat diketahui bahgantgan
Kontroler yang terintegrasi dengan port SPI mergkati keluaran dapat diubah-ubah secara langsung dengan
hubungan ke pirangperipheral dengan port SPI. Sistem SPmengubah nilal,,.
cukup fleksibel sebagai antarmuka secara langswemyath . . )
banyak peripheral yang tersedia. Port SPI memiliki sinyap' Joystick Playstation 2 Wireless
sebagai berikut [9]: Stik PS2 Wireless terdiri dari dua modul, yaitu modul
Ketika dikonfigurasikan sebagsiave antarmuka SPI akan transmitterdan modulreceiver Modul transmitter berfungsi
menjadi statusleepdengan jalur MISO ke kondisii state Sebagai datanputdan mengirim datenput tersebut ke modul
(high impedanceselama pin SS dibawa ke logika tinggi. Padgceiver Sedangkan modulreceiver berfungsi sebagai
kondisi ini, perangkat lunak mungkin memperbariidari Penerima data yang dikirim dari modransmitter.
SPI Data register (SPDR), tetapi data tidak akan digeser Pada setiap Stik P§oystick Playstatiopterdapat kontroler
keluar oleh pulsalock yang diterima pada pin SCK sampayang bertugas untuk berkomunikasi dengamnsole
pin SS dibuat rendah. Jika bit SRterrupt Enable(SPIE) playstation Komunikasi yang digunakan adalah serial
pada register diset, sebuah interupsi dimifiave mungkin sinkron, yaitu data dikirim satu per satu melakiuj data.
melanjutkan untuk data baru dikiim ke SPDR sebelulintuk mengkoordinasikan antara pengirim dan pergrim
membaca data yang diterima. Byte terakhir yangridige terdapat satu jaluclock Hal inilah yang membedakan serial

akan dijaga dalamBuffer Register untuk digunakan Sinkron dengan serial asinkron (UART/RS232) yangatla
selanjutnya. bekerja tanpa jaluclock karena masing-masing pengirim dan

penerima mempunyaiock[11].
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TABEL |
FRAME DATA STIK PS2

Byte | Psx | Psx Data Keterangan
CMD
01 | &HO1
02 | &H42| &H41/&H73
03 - &H5A Bit7 | Bit6| Bit5| Bit4| Bit3| Bit2| Bit1]| Bit0
04 - Digital 1 — |} — 1 Start | Joy R Joy L |Selec
05 - Digital 2 O X o) A R1 L1 R2 L2
06 - Analog 1 X Joystickanalog kanan sumbu X 128 center
Gbr. 2 Stick PS2Vireless. 07 - Analog 1Y Joystickanalog kanan sumbu Y 128 center
08 - Analog 2 X Joystickanalog kiri sumbu X 128 center
Stik PSZWirelessmempunyai beberapa p|n koneksi yang 09 - Analog 2 Y Joystickanalog kiri sumbu Y 128 center

terdapat pada modukceiver Konfigurasi Pin dari Stik PS2

Wirelessditunjukkan pada Gbr. 3. IV. METODE PERANCANGAN

tom A. Konsep Perancangan
12345878S°8 2. Command L.
SO M Dalam perancangan ini terdapat beberapa penentuan,
BE seperti desainhardware dan desain software Desain
10k hardwaremeliputi rangkaian mikrokontoler, rangkaian driver
9. ack motor DC, rangkaian driver motor servo, kontrokgreless

dan sistem mekanik. Sedangkan untuk desasoftware

meliputi program utama mikrokontoler, program koikasi
Beberapa pin Stik PS2 tersebut harus dikoneksikan &p|, program kontrol motor DC dan program kontraiton

mikrokontoler  supaya dapat berkomunikasi dengaervo. Dari konsep tersebut dapat digambarkan denga

mikrokontroler tersebut. Adapun pengkoneksianny#arda diagram blok perancangan seperti Gbr. 5.

bentuk rangkaian skematik diperlihatkan pada Gbr. 4

Gbr. 3 Konfigurasi pin Stik PS2

bk
—e :l_ Servo 5b
. Motor
~ Socket Receiver Wireless | Wireless
3 / Receiver | Transmiter
<
O | 9PsxACK
220 O |8NC Servo 4 Driver L ?
SCK D—AANNAN/ O | 7 PsxSCK 1 Motor € P
Motor Servo Baterai 3 V
SS D—AAN\N/ O | 6 Psx Att Servo 3
220 O | 5VCC
O | 4 Ground Motor Iq_
Servo 2
220 O | 3 Motor Getar
MOSI D—AANAS o [ 2Psxcmd || Mikrokontroler
MISO & O | 1PsxDat
N
— Motor DC 2
R o 1
Gbr. 4 Skematik konekseceiverStik PS2. o ot
otor DC 1
Data protokol berfungsi untuk mengatur komunikasi

dengan kontroler pada Stik PS®ireless dan diperlukan

< Gbr. 5 Diagram blok perancangan.
beberapa proses pengiriman ID [12]:

»  Mikrokontroler mengirim dat&H01 (start up. 1) Mikrokontroler

e Setelah itu mikrokontroler mengirim dagd42 (read Pada robot manual, mikrokontroler berfungsi sebagai
data). pengontrol dari setiap aktuator pada robot. Daai-milai data

« Kemudian disaat yang sama mikrokontroler akaf@ng masuk, mikrokontroler memproses data tersehtitk
menerima data tipe Stik PS2 yang digunakan. menentukan aksi kontrol terhadap aktuator.

&H41 = Konsul Digital 2) TansmittedanReceiver Wireless

&H73 = Konsul Analog Padawirelesst itter terdapat beb tombol sebagai
» Setelah itu mikrokontroler akan menerima d&itb. adawirelesstransmitter terdapat beberapa tombol sebagal
masukan data. Jika wireless transmitter menerimatusu

’ sD:tz at;]y}teu%earttsgga?ggq %I;rlglzzllgegn;udlan byte kecjlf'naasukan data, maka kemudian masukan data tersébirnd

Frame Datadari Stik PS2Wirelessadalah seperti padake. bagianreceiver Se_lanjutnya_ da_r|rece|ver dikirim ke
mikrokontroler melalui komunikasi SPIl. Pada dasarny
Tabel I. : L : . . g
perangkat wireless ini berfungsi sebagai media interaksi

manusia dengan robot.

Zaenurrohman: Perancangan Sistem Kofkless.. ISSN 2301 - 4156
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3) Motor DCdanDrivernya C. Perancangan Software

Motor DC merupakan aktuator yang sistem kontrolnya Perancangan software meliputi:
relatif murah dan sederhana. Motor DC dalam peragaa ini

digunakan sebagai perngerak roda pada robot. 1) Program Utama

Dikarenakan keluaran arus dari mikrokontroler cukapil, ~ Perancangan program utama adalah mendesain program
maka untuk memenuhi kebutuhan arus yg Cukup unttdom mikrokontroler SebagaJ pusat kontrol dari robot.
DC dibuatlah driver motor DC. Dengan menggunakawvedr
motor DC, pengontrolan motor DC akan lebih mudaipesti ( Mulai )
untuk mengontrol arah putaran dan kecepatan putar.
4) Motor ServalanDrivernya Inisialisasi PORT
Dalam hal ini Motor servo digunakan sebagai aktuato
manipulator dan stir roda depan pada robot. Sdtasinya +

yang cukup besar dibanding motor DC biasa, motwosega

dapat mengunci posisi besar putaran porosnya sdsogan L

sinyal PWM yang masuk. +
Driver motor servo adalah rangkaian beberapa koempon
sebagai terminal yang menghubungkan keluaran sirigak Inisialisasi SPI
(oscilaton dari mikrokontroler dan tegangan DC dari baterai
ke motor servo.
( Selesai )
DOWNLOADER ISP RECEIVER STIK P82

Gbr. 7 Diagram alir inisialisasi.

[o9000
000000

2) Program Komunikasi SPI
Didalam komunikasi SPI terdapat lebih dari satw ataa
PORT B U1 MOTOR DC i i i i
Fol s 1« oo e I . i perangkat yang saling interkoneksi. Dari _bet_)eramnr[gkat
o g L - tersebut, salah satu harus ada yang menjadi mdsieryang
e 11 peaniosiccs PCHADCS 2 i10 . . .
o 2] Rasniso e =1 lainya menjadslave
Loz i 5 PBSISCK. PCS/ADCSISCL 7 7 0
o, ) 0 PBSTOSCIXTALL PC&IRESET
=2 PB7MOSCAXTALZ E— q C Mulai )
” R S —
47K PDAINTY O +
[ ——
el S —— Baca Register SPI
ATMEGAS
U2 7305 D1 RORID +
3 1
rl—: wom . 1 (a1 Baca Protokol SPI
TEQ T T?ﬁ = T

Inisialisasi
perangkat slave

4

Gbr. 6 Rangkaian mikrokontroler. <
) 4

B. Perancangan Hardware

Perancangahardwareterdiri dari:

» Rangkaian mikrokontroler AVR seri ATMega8 dan
beberapa komponen pendukung lainya;

» Rangakian driver motor DC menggunakan IC L293D
dan beberapa komponen pendukung lainnya;

» Rangkaian driver motor servo;

e Modul kontrol wireless menggunakan Stikjqystick C Selesai )
PS2 playstation2) tipedualshock

Simpan Data

Gbr. 8 Diagram alir komunikasi SPI.

ISSN 2301 — 4156 Zaenurrohman: Perancangaensisontrol..
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3) Program Kontrol Motor DC

Koneksi SPI

o

Baca data dari Stik I
PS2 nput

Data Analog 2 Stik PS2

Data Analog 2Y <128

Data Analog 2Y
>128

Tidak

Motor DC
Berputar
Kedepan

Motor DC
Berputar
Kedepan

Gbr. 9 Diagram alir pengontrolan motor DC.

transmiter Stik PS2.

4) Program Kontrol Motor Servo
Motor servo yang digunakan berjumlah tujuh unit enot manuver robotpun akan berkurang.

servo. Yang satu untuk kemudi atau stir roda defganyang

73

D. Perancangan Mekanik

Desain mekanik beserta bagian-bagiamobile
manipulatorditunjukkan pada Gbr. 11.

robot

Tool Pitch
D
D

g Shoulder Joint
_Uppcr arm

Bodi Rob
odi Robot Base Joint
Roda Belakang Roda Depan
2
_

A

o

Gbr. 11 Desain robot dan bagian-bagiannya.

V. PENGUJIAN SISTEM KONTROL ROBOT

Sistem mekanik dalam perancangan ini menggunakan
bahan aluminium dengan tebal 0,25 cm, dengan alécak

bengkok. Hal ini dipertimbangkan terkait dengangzgmaan
spesifikasi aktuator sebagai penggerak robot. Sékkalu
berat maka aktuator akan berkurang kinerjanya gghin

Pengujian sistem kontrol robot dilakukan dengan gogn

enam adalah untuk manipulator. Pengontrolan motovos navigasi robot dan menguji gerak manipulator menggan
tersebut menggunakan data analog 2 sumbu-X dan datix PS2 dengan fungsi tombol yangg digunakan seper

Digital 1 serta data Digital 2 dari Stik PS2.

Pembangkitan
PWM
Koneksi SPI

<

Baca data dari Stik I
nput

Gata analog 2X StiR\ Tidak

ditunjukkan pada Tabel II.

TABEL Il

PENGGUNAAN TOMBOL STIK PS2

Nama / Lambang
Tombol

Fungsi

Posisi Yang Dikontrol

Analog 2 Sumbu Y

Kontrol Motor DC

Roda Belakang

Analog 2 Sumbu X

Kontrol Servo 1

Stir Roda Depan

Motor
Serva2

berputar
kekanan
kekiri

Data digital |
(0xA0)

Motor
Servod
berputar
Kedepan
kebelakang

| Motor
Data analog 2X ' Servol
<128 berputar
Kekiri

Servo6
dan7
‘berputar
kekanan/
kekiri

Gbr. 10 Diagram alir pengontrolan motor servo.

Zaenurrohman: Perancangan Sistem Kofkless..

«—dan — Kontrol servo 2 Base Joint Manipulator
tdan | Kontrol servo 3 Shoulder Joint Manipulator|
Adan X Kontrol servo 4 Elbow Joint Manipulator

R1 dan R2 Kontrol servo 5 Tool Pitch Manipulator
odan O Kontrol servo 6 dan } Gripper Manipulator

Bila stik analog pada posisi netral (posisi tendadgrdinat
X dan Y adalah: (128,128). Pada posisi netral itétapkan
bahwa robotwerelesstidak akan bergerak, alias motstop
Motor bergerak majufdrward) apabila koordinad X lebih
besar dari 128. Begitu juga untuk belok kanan denrkotor
berbelok ke kiri [eft) apabila koordinat Y lebih kecil dari 128,
dan akan berbelok kekanaright) bila koordinad Y lebih
besar dari 128. Agar ada sedikit ruang pada koddinasing-
masing gerakan, dibuat pemetaan seperti pada @&br. 1

ISSN 2301 - 4156
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TABEL IlI
DATA HASIL PENGUJIAN NAVIGASI ROBOT

TombolYang Arah Per erakan/Pgrputaran Roda Robot _
Digunakan Penggunaan| Roda Kanan| Roda Kiri |Roda Kanan| Roda Kiri
Tombol Depan Depan Belakang Belakang
Analog 2 Ke depan Ke depan Ke depgn Ke depan eigard
Analog 2 Ke belakang Ke belakang Ke belakam@ belakang Ke belakan
Analog 2 Ke kanan Ke kanan Ke kanan X X
Analog 2 Ke kiri Ke Kiri Ke Kiri X X
Ke sudut
Analog 2 kanan Ke kanan Ke kanan Ke depal Ke depan
o Depan _
Analog 2 Ke Sgg;;km Ke kiri Ke kiri Ke depan Ke depan|
Gbr. 12 Detail sistem stik analog PS2 Ke sudut
. i Analog 2 kanan Ke kanan Ke kanan| Ke belakande belakang
Berdasarkan Gbr. 14, gerakamobile robot manipulator belakang
menggunakan stik analog adalah sebagai berikut: Analog 2 K%;‘;dk:tn‘;'” Ke kiri Kekiri | Ke belakang Ke belakang

e Bergerak maju pada koordinat berwarna merah;

« Bergerak mundur pada koordinat berwarna kuning;
» Berbelok ke kanan pada koordinat berwarna biru;

» Berbelok ke kiri pada koordinat berwarna hijau;

« Berhenti pada koordinat berwarna putih.

VI. HASIL PERANCANGAN DAN HASIL PENGUJIAN

C. Hasil Pengujian Gerak Manipulator

Hasil pengujian gerak manipulator seperti gerak otam
ke kanan, memutar ke kiri, turun dan naik sertalygripper
dalam mencengkram benda ditunjukkan pada Tabel IV.

TABEL IV
DATA HASIL PENGUJIAN GERAK MANIPULATOR

A. Hasil Perancangan Yangg%t:j(:akan Base Joinielzgp?:ri?n?aLfvr\lwzllerrr)\:"a;'?)rol Pitch | Gripper
Mekanik mobil robot manipulator dalam perancangain i — Ke kanan x x x X
(Gbr. 13) mempunyai dimensi panjang 24,8 cm, ldi8a2 cm - Kean Seban = = =
dan tinggi 32 cm. Kerangka robot menggunakan balhan ! X__| Ke belakang X X x
alumunium dengan tebal 0,25 cm. Robot ini mempuryai A X x Ke atas X X
roda yang terbuat dari plastik untuk bagian utaraadgn = - - foaml
karet pada bagian luarnya. Roda belakang masingigas o X X X X Menutup
dipasang pada poros motor DC, sedangkan roda depan Rl x X x Ke atas x
dipasang langsung pada kerangka utama. Unttk——2 X X X Kebawah _ x
mempermudah dalam berbelok arah, pada roda depan
dipasang sistem stir atau kemudi yang digerakkah s¢buah VII. KESIMPULAN

motor servo. Manipulator robot menggunakan sisteomngetri

menggunakan 6 buah motor servo standaf.180

pengontrolan
manipulatornya sesuai dengan yang diharapkan.

! i _ . Sistem kontrol wireless menggunakan Stik PS2 dalam
artikulasi dengan 5 derajat kebebasan. Sistem iakhya perancangan

ini  memberikan hasil
navigasi mobile

yang baik dalam
robot dan pergerakan

B. Hasil Pengujian Navigasi Robot

Hasil pengujian sistem kontrolireless untuk navigasi
robot diperlihatkan pada Tabel .

ISSN 2301 — 4156

Komunikasi wireless antara transmitter denganreceiver
Stik PS2 dalam perancangan ini dapat terkonekgjatebaik
dengan jarak 0 sampai dengan 10 meter. Pada pldkdari
10 meter komunikasiirelessStik PS2 tidak dapat terkoneksi.

Stik PS2Wirelessmerupakan kontroler dari konsghme
yang cukup efisien untuk diaplikasikan dalam perigdan
dalam bidang robotika. Hal ini ditinjau dari seginkunikasi
Stik PS2 dengan mikrokontroler yang tidak terlalmit.
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