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MOTTO

“Allah mengeluarkan kamu dari perut ibumu dalam
keadaan tidak mengetahui sesuatu pun. dan Dia memberi
kamu pendengaran, penglihatan, dan hati agar kamu
bersyukur (menggunakannya sesuai petunjuk Illahi untuk
memperoleh pengetahuan)”

(QS Al-Nahl : 78)

“Allah akan meninggikan orang — orang yang beriman diantara kamu
dan orang-orang yang diberi ilmu pengetahuan beberapa derajat”
(QS AL-Mujadalah : 11)

“Hidup adalah kegelapan jika tanpa hasrat dan keinginan.
Semua hasrat dan keinginan adalah buta jika tidak disertai pengetahuan.
Pengetahuan adalah hampa jika tidak diikuti pelajaran.

Dan semua pelajaran akan sia-sia jika tidak disertai cinta.”
(kahlil Gibran)

“Sempurna bukan berarti semuanya harus baik,
sempurna adalah ketika yang baik dan buruk
berpadu seimbang dan saling melengkapi”
(M. Syahrial Akbar)
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DESAIN ROBOT PENCARI TIKUS

M. Syahrial Akbar
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember
ABSTRAK

Robot merupakan teknologi masa kini yang terus berkembang. Namun hingga saat ini
belum ada satupun yang dapat menciptakan dan memrogram robot dengan sempurna.
Kebutuhan akan hasil yang cepat, tepat, dan akurat adalah faktor yang penting untuk
menciptakan robot cerdas. Robot cerdas adalah robot yang dapat merespon kondisi
lingkungan sekitar sehingga robot cerdas harus menggunakan konsep kecerdasan
buatan (Artifical Intelligent) dan konsep Algoritma. Konsep behavior based control
dapat menciptakan sebuah aksi pada robot yang menyebabkan robot dapat berfikir
(secara otomatis) melakukan tugas yang diperintahkan, seperti navigasi dan hindari
haling rintang. Perilaku tersebut dapat deprogram dan dimasukkan ke dalam robot.

Kata kunci : Behavior based control, Artifical Intelligent.
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THE DESIGN OF RAT SEARCHER DESIGN

M. Syahrial Akbar

Majoring In Electrical, Engineering Faculty, Jember University
ABSTRACT
Recently the technology of robot is evolving, but until now no one can create and
program a robot perfectly. The need for the quick results, precise, and accurate are
the important factor to create an intelligent robot. An intelligent robot is a robot
which can respond environmental conditions, that this the reason why the intelligent
robot should use the concept artificial intelligent (artificial intelligent) and the
concept of algorithm. The concept behavior based control can create an action on the
robot (think automatically) perform all the task as the instruction such a navigation
which avoid hurdles. Such kind behavior can be programmed and inserted into the
robot.

Keywords: Behavior based control, Artificial intelligent.
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RINGKASAN
Desain Robot Pencari Tikus ; M. Syahrial Akbar 071903102047 ; 2011 ; Program
Studi Diploma Tiga (D3), Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik Universitas
Jember.

Saat ini terdapat banyak berbagai macam aplikasi robot yang sedang
berkembang. Tetapi belum ada teknologi satupun yang dapat memperolen model
matematik yang tepat dari interaksi robot dengan lingkungannya. Untuk mewujudkan
tujuan tersebut dibutuhkan sistem kendali robot yang tidak berbasis model. Sistem ini
dikenal dengan behavior based control, sistem ini diuraikan menjadi beberapa
modulyang masing-masing bertanggung jawab untuk melakukan satu perilaku
(behavior). Tiap perilaku mengandung jalur lengkap mulai dari penyensoran hingga
melakukan aksi. Semua modul yang mewakili satu perilaku bekerja bersama-sama.
Dalam behavior based control, sistem kendali robot dipisahkan berdasarkan tugas
yang ingin dicapai yang disebut dengan behavior. Semakin banyak tugas, sistemnya
semakin kompleks sehingga bisa menyebabkan adanya konflik antar behavior.
Terdapat dua pendekatan mekanisme koordinasi, yaitu kompetitif dan kooperatif.
Dari sistem ini dapat diuraikan menjadi beberapa modul, antara lain modul pencari
tikus, modul menghindari haling rintang, dan modul eksplorasi.

Hasil dari sistem yang dirancang ini telah memenuhi harapan yang diinginkan.
Pengujian yang dilakukan pada mobile robot ini dilakukan dengan beberapa tahap
yakni pengujian modul eksplorasi dan modul menghindari haling rintang. Kemudian
tahap pengujian berikutnya adalah tahap pengujian keseluruhan yakni
menggabungkan semua modul. Modul tersebut meliputi modul menghindari halang
rintang, modul eksplorasi dan modul pencari tikus. Modul-modul tersebut
digabungkan menjadi satu yang kemudian bekerja sesuai tujuan utama robot tersebut
yakni mendeteksi tikus. Dalam pengujian ini terdapat beberapa keselahan, yakni

robot sempat beberapa kali menabrak halang rintang atau dinding. Robot tersebut



menabrak halang rintang pada daerah tertentu. Hal ini disebabkan adanya
keterbatasan dari sensor infra merah, karena sensor ini menggunakan prinsip pantulan
sinar infra merah. Jika pantulan sinar infra merah tidak diterima kembali sensor,
maka sensor tidak akan membaca adanya halang rintang. Dibandingkan dengan
sensor ultrasonik yang mempunyai jarak deteksi dari 3cm hingga 3m, sedangkan
sensor infra merah ini mempunyai jangkauan yang lebih rendah yakni mulai dari 10-

80 cm. Oleh karena itu terdapat bebrapa kesalahan yang terjadi padarobot tersebut.
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