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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot merupakan manipulator dari perangkat multifungsi yang dirancang

untuk menggerakkan sesuatu alat atau material yang telah diprogram agar

memudahkan dalam peyelesaian tugas-tugas atau aktivitas tertentu [1]. Mobile

Robot adalah salah satu robot dengan kemampuan berpindah atau pergerakannya

tidak menetap pada satu lokasi [2]. Ciri khas dengan konstruksi robot yang

dimiliki mobile Robot adalah mempunyai aktuator berupa roda untuk

menggerakkan seluruh badan robot, sehingga robot dapat berpindah posisi [3].

Kabanyakan mobile robot beroda menggunakan roda biasa, namun arah

pergerakannya sangatlah terbatas[4]. Pergerakan arah yang sangat terbatas dapat

menjadi kendala pada fungsi robot dalam bergerak (manuver) ke berbagai arah.

Dari kendala tersebut sehingga digunakannya robot omni wheel yang pada

pergerakannya dapat lebih bergerak bebas dan efisien untuk tidak membentur

halangan atau dinding disekitarnya [4].

Pada umumnya jenis sistem kendali seperti Proporsional-Integratif-

Derivatif (PID), lebih sering digunakan pada mobile robot karena sangat

sederhana dan mudah dalam sistem LTI(Linear Time Invariant) namun tidak pada

sistem Non-LTI(Non-Linear Time Invariant) sebab memerlukan algoritma

tambahan untuk mencapai stabil [5]. Berdasarkan dari beberapa penelitian yang

telah dilakukan pada sistem kendali modern terdapat kendali cerdas yaitu

menggunakan sistem kendali Fuzzy Logic Controller (FLC) yang dapat digunakan

untuk mengatasi kekurangan PID karena sistem kendali ini dapat menentukan

keputusan yang adil dibandingkan Proporsional-Integratif-Derivatif (PID) yang

lebih konvensional [6].

Fuzzy Logic Controller (FLC) yaitu suatu sistem pengontrol yang berguna

mengontrol pergerakan mobile robot dan mengurangi error pergerakannya secara

otomatis, sehingga penggunaan FLC dapat berguna dan bekerja dengan baik untuk

sistem-sistem non-linear [7].
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Pergerakan Omni wheels yang dapat bergerak bebas dari kemampuan

tersebut maka penulis menerapkan Fuzzy Logic Controller (FLC) sebagai sistem

pengontrolan roda mobile robot omni-directional wheels. Berdasarkan dari

beberapa penelitian yang telah dilakukan maka penulis menggunakan Fuzzy logic

Controller (FLC) dengan metode Fuzzy Sugeno yang merupakan konstanta atau

persamaan linear [8].

1.2 Tujuan dan Manfaat

1.2.1 Tujuan

Terdapat beberapa tujuan dalam penulisan tugas akhir ini yaitu:

a. Memodelkan Omni Wheels Mobile Robot yang bergerak dengan

pergerakannya berdasarkan Kinematika pada bidang horizontal dan berada

dalam kawasan 2D pada koordinat XY.1.

b. Merancang model pengendalian Omni Wheels Mobile Robot yang dapat

bergerak untuk mencapai target dan menghindari halangan menggunakan

teknik kendali logika fuzzy.

c. Mengimplementasikan hasil desain sistem kendali Omni Directional

wheels mobile robot dalam bentuk simulasi.

1.2.2 Manfaat

Dapat mengimplementasikan atau memodelkan dan dapat mengetahui

respon pergerakan Omni Wheels Mobile Robot dengan menggunakan sistem

kontroler Fuzzy Logic Controller (FLC).

1.3 Rumusan Masalah dan Batasan Masalah

1.3.1 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang dituju, maka rumusan masalahnya adalah

bagaimana memodelkan gerak Omni Wheels Mobile Robot berdasarkan

persamaan kinematik dengan menggunakan sistem kontroler Fuzzy Logic

Controller(FLC) .
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1.3.2 Batasan Masalah

Dengan merujuk pada rumusan masalah yang telah dijelaskan sebelumnya

dan untuk lebih memfokuskan topik penelitian maka penulis membuat batasan

masalah :

a. Robot dianalisa menggunakan kinematik.

b. Robot diasumsikan bergerak pada bidang horizontal dan berada dalam

kawasan 2D pada koordinat XY.

c. Omni Wheels Mobile Robot dalam pergerakannya tidak pernah slip dan

analisis castor bebas diabaikan.

d. Lingkungan yang sederhana yang dapat dihadapi Omni Wheels Mobile Robot

dengan halangan sebatas bentuk bulat, persegi, dan lonjong.

e. Tidak berada pada lingkungan sulit atau terjebak yang dapat membuat Omni

Wheels Mobile Robot tidak dapat bergerak/terkunci gerakan dalam

menghindari halangan.

f. Pada tugas akhir ini hanya sebatas simulasi program.

1.4 Metodologi Penelitian

Metodologi yang digunakan dalam tugas akhir ini akan melewati beberapa

tahapan sebagai berikut:

1. Tahap Pertama (Perumusan masalah)

Tahap ini ialah tahap yang menentukan permasalahan yang ada tentang

pemodelan. Penulis melakukan penerapan logika fuzzy sugeno sebagai algoritma

sistem kendali auto- navigasi robot beroda menggunakan Omni directional Wheel

dan selanjutnya menentukan perumusan masalah yang akan muncul untuk

mencari solusi yang dihadapi dari permasalahan yang ada.

2. Tahap kedua (Study Pustaka/literature)

Tahap ini ialah tahap yang mencari referensi atau literature pada Keyword

yang di angkat dari judul pemodelan Omni-directional Wheel berdasarkan

kinematik menggunakan fuzzy yang bertujuan untuk menunjang pada penelitian

yang dilakukan.

3. Tahap ketiga (Perancangan)
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Tahap ini ialah tahap perancangan system yang dibuat berdasarkan

perumusan masalah yang dicari dalam penelitian. Pada tahap ini kita akan

membahas tentang proses pemodelan Omni-directional Wheel sampai pembuatan

perancangan kendali untuk sistem kinematika Omni Wheel.

4. Tahap keempat (Pengujian)

Tahap ini dilakukan dengan pengujian terhadap yang sesuai dengan

rancangan.

5. Tahap kelima (Analisis)

Tahap ini dilakukan dengan mengambil data dan menganalisa data yang

didapatkan dari tahap keempat yaitu tahap penyajian algoritma pemrograman

simulasi sistem kendali yang telah disusun dan dirancang, serta diberikan data

hasil respon sistem, yang dapat menggambarkan performansi sistem kendali

tersebut yang telah dirancang.

6. Kesimpulan dan Saran

Tahap ini dilakukan dengan menarik kesimpulan dari analisa dan studi

literature serta saran untuk penulis selanjutnya jika akan dijadikan bahan referensi.

1.5 Sistematika Penulisan

Secara garis besar penulisan laporan ini terdiri dari lima bab, yaitu:

BAB I : PENDAHULUAN

Bab ini berisi penjabaran latar belakang masalah dari pemodelan mobile robot

omni wheel, tujuan penelitian dari pemodelan mobile robot omni wheel , batasan

masalah pada penelitian dari pemodelan mobile robot omni wheel, metodologi

penelitian dari pemodelan mobile robot omni wheel serta sistematika penulisan

laporan pemodelan mobile robot omni wheel ..

BAB II : TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini menguraikan penjelasan tentang penelitian-penelitian terdahulu yang

berkaitan dengan mobile robot omni directional maupun tentang sistem kendali

robot.

BAB III : METODOLOGI PENELITIAN

Bab ini berisi tentang metode kajian yang ingin digunakan terhadap pemodelan

mobile robot omni wheel untuk menyelesaikan tugas akhir .
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BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi hasil penelitian yaitu hasil simulasi dari program pemodelan gerak

mobile robot omni wheel dan analisa hasil penelitian dari pemodelan tersebut.

BAB V : PENUTUP

Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran dari penulisterhadap hasil simulasi

pemodelan.
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