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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Robot autonomous atau yang dikenal dengan wahana gerak mandiri adalah 

wahana/kendaraan yang memiliki kemampuan untuk  bergerak secara 

keseluruhan dari satu posisi ke posisi lainnya secara mandiri. Aplikasinya 

diarahkan untuk membantu tugas manusia di berbagai bidang dan bukan hanya 

pada industri [1]. 

Permasalahan utama mobile robot adalah masalah pengendalian 

pergerakan untuk berbagai tujuan yang ingin dicapai. Penggunaan mobile robot 

dalam lingkungan penelitian dan lingkungan aplikasi menekankan pentingnya 

intelligent autonomus behavior dan teknik pengendalian gerakan [2]. Hal tersebut 

sangat penting bagi robot untuk memahami misi yang diberikan. Mobile Robot 

mengenali lingkungannya melalui sensor-sensor yang dimilikinya. Kemudian 

sensor tersebut diterima sebagai persepsi yang akan diekstraksi menjadi 

pengetahuan bagi robot tersebut. Mobile robot akan menentukan dan mengambil 

keputusan tentang apa yang harus dilakukan pada kondisi tertentu sesuai dengan 

keadaan lingkungan tempat robot ini bekerja. Salah satu sensor yang dapat 

digunakan pada aplikasi tersebut adalah kamera [3]. 

Dalam bermain [4], robot diharuskan mampu melakukan gerakan-gerakan 

dasar dalam bermain sepakbola. Dalam paper ini dikembangkan gerakan-gerakan 

dasar robot yang saat ini memiliki kecepatan aksi yang kurang. Robot harus bisa 



 

 

 

berlari mengejar bola secara cepat,dan menendang bola dan bangun secara cepat. 

Untuk membantu memahami masalah yang timbul dalam menyeimbangkan robot 

sepakbola, kita dapat mempelajari sikap keseimbangan manusia. Kompleksitas 

sistem pada manusia menghasilkan timbal balik dari berbagai macam sistem 

sensor. Integrasi antara sensor, keseimbangan dan sistem kontrol yang dibutuhkan 

agar dapat sesuai dengan tubuh manusia sangat sulit. Rancangan sistem 

keseimbangan sempurna melibatkan penghitungan dan kontrol yang sangat telit. 

          Berdasarkan uraian diatas, maka dalam tugas akhir ini, dengan segala 

pertimbangan penulis mengambil judul ‘ Rancang Bangun Robot Penggiring 

Bola Berbasis Mikrokontroler ATMEGA328’   

 

1.2 Tujuan 

    Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan Tugas Ahir ini adalah 

1. Membuat prototype robot penggiring bola dengan sistem gerak 

berdasarkan mikrokontroler Atmega328.  

2. Mengaplikasikan metode logika fuzzy pada sistem sensor untuk 

penghindar halangan,  

 

1.3 Manfaat 

Adapun manfaat dari penelitian adalah sebagai berikut : 

1. Merancang bangun mekanik robot penggiring bola, 

2. Dapat menghasilkan perangkat lunak dan perangkat keras robot mobile 

penggiring bola dengan kendali mikrokontroler atmega328. 



 

 

 

1.4  Batasan Masalah 

     Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari 

permasalahan ini yaitu pembuatan rancang bangun robot penggiring bola  

1. Menggunakan metode fuzzy logic sebagai penghindar halangan, 

2. Alat  menggunakan roda sebagai pengerak, 

3. Sensor jarak sebagai penghindar halangan, 

4. Motor Servo digunakan sebagai penangkap bola, 

5. Track arena merupakan lapangan persegi empat (indor). 

 

1.5 Metode Penelitian 

a. Metode Literatur 

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam 

mengkaji masalah yang ada, seperti mengumpulkan data dari buku, 

jurnal, dan internet. 

b. Metode Konsultasi 

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen 

pembimbing sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti 

untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan akhir ini. 

c. Metode Observasi 

Mengamati sistem kerja tempat pelaksanaan tugas akhir, dengan 

diskusi yaitu melakukan pembahasan dengan pembimbing maupun 

pihak-pihak yang terkait dalam pelaksanaan tugas akhir. 

 



 

 

 

d. Metode Perancangan 

Melakukan perancangan sistem mulai dari topologi dan logika kerja 

dari sistem yang akan dibuat. 

e. Metode Implementasi dan Pengujian 

Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat 

pelakasanaan tugas akhir dan melakukan pengujian pada sistem 

tersebut.  

1.6 Sistematika Penulisan 

Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian 

terbagi dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai 

berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai 

latar belakang pengambilan judul laporan. 

BAB II DASAR TEORI 

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan 

sebagai landasan dan kerangka pikiran yang akan digunakan dalam 

penelitian serta istilah-istilah dan pengertian-pengertian yang 

berhubungan dengan penelitian. 

BAB III ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

Pada bab ini menjelaskan perancangan alat, alat dan bahan yang di 

gunakan pada perancangan perangkat lunak yang digunakan untuk 

membuat rancang bangun mekanik robot deteksi bola. 

 



 

 

 

BAB IV PEMBAHASAN DAN HASIL 

Pada bab ini berisi gambaran umum tentang sistem yang akan 

dibuat meliputi perancangan perangkat keras, perangkat lunak, 

rencana pengujian. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang 

kesimpulan dari tugas akhir yang telah dilaksanakan dan 

saran-saran dari penulis. 
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