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BAB1

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi menjadi semakin canggih dan semakin
membantu pekerjaan manusia. Robot merupakan salah satu teknologi yang
banyak digunakan, khususnya di dunia industri. Dunia robotika di tanah air juga
telah berkembang dengan pesat. Desain robot yang diciptakan semakin kreatif dan
bervariasi. Tidak semua robot menggunakan roda, ada juga robot yang bergerak

menggunakan sistem kaki seperti robot laba-laba. [1]

Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) merupakan suatu wadah nasional
bagi siapa saja yang tertarik dengan dunia robot. Pada KRCI tersebut
diperlombakan berbagai divisi robot, salah satunya adalah divisi robot berkaki.
Sistem gerak robot beakaki memiliki keunikan, yaitu meniru sistem gerak pada
manusia atau pada hewan, baik dua kaki (bipedal), empat kaki (quadrapod), enam
kaki (hexapod), maupun banyak kaki (multipod). Pada tugas akhir ini, yang akan
dipilih adalah hexapod, atas dasar pertimbangan pada keseimbangan robot. Lebih
lanjutnya, tugas akhir ini difokuskan pada bagian kendali enam buah kaki robot

tersebut.[2]

Smartphone sudah berkembang pesat. Saat ini pengguna smartphone dapat
melakukan banyak hal,mulai berbagai kegiatan yang berkaitan denga kehidupan

sehari-hari. Smartphone tidak hanya berfungsi sebagai mobile tapi juga dapat



digunakan sebagai remote control salah satunya ialah mengontrol pada robot

hexapod.[3]

Bluetooth ialah komunikasi wireless yang dapat menghubungkan atau di
pakai untuk melakukan tukar-menukar informasi, Bluetooth yang sering

digunakan adalah bluetooth HC-05.14]

Robot hexapod adalah sebuah robot laba-laba yang memiliki enam kaki terdiri
dari 18 servo tipe MG 90s yang geraknya luas karena memilki kemampuan
berpindah posisi karena didukung oleh bentuk kaki yang di buat untuk
menggerakkan robot hexapod.[s]

Berdasarkan uraian diatas, penulis termotivasi untuk membuat tugas akhir dengan
judul ”SISTEM KENDALI PADA ROBOT HEXAPOD MENGGUNAKAN

REMOTE CONTROL BLUETOOTH BERBASIS ANDROID”

1.2 Tujuan

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Merancang dan mengimplementasikan kendali penggerak di tiap kaki
robot hexapod.

2. Merancang aplikasi remote control pada smartphone android berbasis
Bluetooth.

3. Menguji performa robot untuk dapat bergerak dengan kecepatan maju,
mundur, belok kanan dan belok kiri dengan menggunakan remote control

android berbasis bluetooth.



1.3 Manfaat
Adapun manfaat dari penelitian ini adalah sebagai berikut:
1. Dapat menghasilkan robot hexapod yang memiliki enam kaki.
2. Dapat lebih mudah mengontrol robot hexapod dengan menggunakan

remote control android berbasis bluetooth.

1.4 Batasan Masalah
Adapun batasan masalah dari penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Penggerak yang digunakan adalah motor servo GWS MG-90s yang
mampu bekerja dua arah, yaitu clock wise dan counter clock wise

2. Bahasa java digunakan hanya sebagai alat bantu untuk perancangan
algoritma yang diterapkan melalui software App Inventor.

3. Keseluruhan sistem kendali diatur oleh Arduino Uno Atmega 328.

1.5 Metode Penelitian

a. Metode Literatur
Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakandalam mengkaji
masalah yang ada, sepertimengumpulkan 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.

Metode Perancangan

Melakukan perancangan sistem mulai dari menggerakkan motor servo,
membuat rangka robot dan menyambungkan Bluetooth antara
mikrokontroler dengan android.

Metode Implementasi dan Pengujian

Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat pelakasanaan
tugas akhir dan melakukan perbandingan dan penyesuaian antara android

penggerak robot dengan remote asli yang sesungguhnya.

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:

BAB1 PENDSHULUAN

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis beras mengenai

latar belakang pengambilan judul laporan.



BAB II

BAB III

BAB IV

BAB YV

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.

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM
Pada bab ini menjelaskan perancangan alat yang bisa digunakan

dalam membuat robot hexapod

PEMBAHASAN DAN HASIL
Pada bab ini berisi hasil dari percobaan dalam membuat robot

hexapod yang dapat dikontrol dengan android

KESIMPULAN DAN SARAN
Pada ini meru[akan bab terakhir yang berisikantentang kesimpulan
dari tugas akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari

penulis.
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