TUGAS AKHIR

IR - PERPUSTAKAAN UNIVERSITAS AIRLANGGA

DAFTAR ISI

HALAMAN JUDUL.....ooiiiiiiiiniieieeientesieeeseeeee e
HALAMAN PERSETUJUAN .....coctiiiniiiteesieeeieseeieeee
HALAMAN PENGESAHAN.....ccooiiiiiiiiieieeeeeeeee
PEDOMAN PENGGUNAAN TUGAS AKHIR ....................
KATA PENGANTAR ..c.ooiiiiiiieeeeeeee e
ABSTRAK ..o
DAFTAR TSIt
DAFTAR TABEL.....ccoiiiiiiieeeeeeeee e
DAFTAR GAMBAR ....cooiiiiiieeeeeteeeeeee e
DAFTAR LAMPIRAN ..ottt
BAB I PENDAHULUAN ...ttt
1.1 Latar Belakang.........cccccoeeviieiiiieiiiieeiiecee e
1.2 Rumusan Masalah.........c..ccoocoiiiiiininee
1.3 Batasan Masalah ..........cc.cccoooiniiiiniie
L4 TUJUAN .t e
1.5 Manfaat ......cooeeeiiiiiiiee e
BAB II TINJAUAN PUSTAKA.....cciiieeeeeeeeeeee e
2.1 Penelitian Terdahulu ...
2.2 Kendali Proporsional ...........ccccccveeviieenieeeciieeieeene,
2.3 Bentuk Kaki Robot .......coccooiiiiiiiiiiiiiiicceice
2.4 Mikrokontroler Atmegalo .........cccocvvevevveerieennieennne,

2.5 Mikrokontroler Atmegal28.........cccceeevvvecieencnneennne.

X

IMPLEMENTASI SISTEM WALL...

KURNIA LATIFA PRIYANTI



IR - PERPUSTAKAAN UNIVERSITAS AIRLANGGA

2.6 Mikrokontroler OpenCMO9.04 ..........cccoeeiieiiiiiieiieeeee e 10
2.7 Servo Dynamixel AX-18 ...cccoioiiiiiieiieeieeieee et 10
2.8 Sensor Ultrasonik Devantech SRFO5...........ccccoeiiiniiiiniiniiiceneeieee 11
2.9 CodeVISIONAVR .....ooiiiiiiiiiiieeeeeee ettt 12
2.10 RODOtIS OPENC M ....c.coiiiiiiiiiiieeieeite ettt ettt sre e seaesbaesaae e 13
2.11 Kesalahan Relatif...........cocooiiiiiiiiiiiieeeceeeee e 14
BAB IIIl METODOLOGI PENELITIAN. ......ooctiiiiiinieeeieeeeee et 15
3.1 Waktu dan Tempat Pelaksanaan .............ccceeeieiienieiiiienieeiiesie e 15
3.2 Alat dan Bahan..........ccoocoiiiiiiiiiiieeeee e 15
3.3 Prosedur Penelitian ...........ccoceeieriieiiinieiieieceseieee e 16
3.3.1 Tahap Persiapan........cccccccueeeiieeeiiiieeiieeeieeeee e 16

3.3.2 Tahap Perancangan Software.............cccccoveveeviveiiieeniieennenen, 17

3.3.3 Tahap Pembuatan Software ...........cccoeeevveevveinciieniieeeeeeenn 17

3.3.4 Tahap Pengujian SiStem .........cccccvveriiieeeiiieeiiieeeiie e eevee e 17

3.4 Analisis Data.......cocueeiuiiiiiiiiiiie e 17
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN ..ottt 19
4.1 Implementasi Perangkat Lunak............cccceevvieeiiiiniiieeiieceeecee e 19
4.1.1 Inisialisasi Port pada Mikrokontroler Atmegal6 ...................... 19

4.1.2 Inisialisasi Port pada Mikrokontroler Atmegal28 .................... 20

4.1.3 Inisialisasi Untuk Pengalamatan IDE pada Motor Servo .......... 21

4.1.4 Membaca Sensor Ultrasonik...........ccocceereiiiiniiininiennieeeee 22

4.1.5 Pengiriman dan Penerimaan Data dari Mikrokontroler Atmegal6

ke AtMegal28.......oooviiieiiiiece e 25

TUGAS AKHIR IMPLEMENTASI SISTEM WALL... KURNIA LATIFA PRIYANTI



IR - PERPUSTAKAAN UNIVERSITAS AIRLANGGA

4.1.6 Tampilan Awal pada LCD.......ccceevviiriiiiiiiieeeeceee e 26
4.1.7 Menampilkan Hasil Pembacaan Sensor pada LCD ................... 27
4.1.8 Program Kontrol Proporsional............cccccceeviieiiieniiniiienieenenne, 28
4.1.9 Program Gerak Maju RobOt.........ccceeviiriiiiiiiiiiiecieeeee 34
4.1.10 Program Gerak Serong Kanan Robot .............ccceevvieiiieniianenne. 37
4.1.11 Program Gerak Putar Kanan Robot............ccceccveviiriieniicnenne. 39
4.1.12 Program Gerak Serong Kiri RObOt ........ccccocueviiiiniiiniiniiiinn, 41
4.1.13 Program Gerak Putar Kiri RObOt .........ccccveviieiiiiniiiiiiiieee, 44
4.2 Hasil Rancangan RODOL...........cccviviiiniieiieiieeieee et 46
4.3 Hasil Pengujian ..........cccoeviieiieiiieiieeieeitesie et 47
4.3.1 Pengujian Jangkauan Sudut Sensor Ultrasonik SRFO05 ............. 47
4.3.2 Pengujian Karakterisasi Sensor SRFOS ........ccccooovvvviiiiniinnnnen. 48
4.3.3 Pengujian Jarak Maksimum Sensor Ultrasonik SRFO0S............. 50
4.3.4 Pengujian Parsing Data SRFOS ........cccoooviviiviiiiiiiieieeeeeeen 51
4.3.5 Pengujian Program Tampilan Menu.........ccccceevevveviieencieeennnenn. 54
4.3.6 Pengujian Sudut Pergerakan Servo Dynamixel...........c.c........... 56
4.3.7 Pengujian Kecepatan Gerak Maju Robot tanpa Dinding........... 57

4.3.8 Pengujian Kecepatan Gerak Robot Saat Berputar pada Poros ..57

4.3.9 Pengujian Gerak Robot terhadap Variabel Jarak....................... 59

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN ..ottt e 69

5.1 KeSIMPUIAN ..ot ae e e s 69

5.2 SATAN .. ettt 70

DAFTAR PUSTAKA ..ttt ettt 71
xi

TUGAS AKHIR IMPLEMENTASI SISTEM WALL... KURNIA LATIFA PRIYANTI



IR - PERPUSTAKAAN UNIVERSITAS AIRLANGGA

LAMPIRAN ..ottt s st 72

X1l

TUGAS AKHIR IMPLEMENTASI SISTEM WALL... KURNIA LATIFA PRIYANTI



	1. COVER
	2. LEMBAR PERSETUJUAN TUGAS AKHIR
	3. LEMBAR PENGESAHAN NASKAH TUGAS AKHIR
	4. PEDOMAN PENGGUNAAN TUGAS AKHIR
	5. KATA PENGANTAR
	6. ABSTRAK
	7. DAFTAR ISI
	8. DAFTAR TABEL
	9. DAFTAR GAMBAR
	10. DAFTAR LAMPIRAN
	11. BAB I

PENDAHULUAN
	12. BAB II

TINJAUAN PUSTAKA
	13. BAB III

METODE PENELITIAN
	14. BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN
	15. BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN
	16. DAFTAR PUSTAKA
	17. LAMPIRAN



