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Implementasi Metode Braitenberg Dan Odometry Dalam Behavior Based

Architecture Untuk Sistem Navigasi Robot Pemadam Api

Anggi Hernandia Sonya

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRAK

Sistem navigasi merupakan salah satu unsur terpenting dalam mengatur kinerja
sebuah robot. Pengolahan data sensor menjadi syarat mutlak untuk mendukung
sistem navigasi yang baik. Penerapan metode braitenberg dalam mengatur kinerja
antara hubungan sensor jarak dan kecepatan putaran motor menjadi topik yang perlu
dikaji. Sedangkan metode odometri merupakan teknik pengolahan sensor rotari
kedalam pengukuran jarak pergerakan robot.

Penerapan kedua metode tersebut untuk mendukung kinerja algoritma tingkat
perilaku supaya tercipta sebuah sistem navigasi yang lebih baik. Tingkat perilaku
yang terdapat pada penelitian adalah mencari ruang, mencari api lilin, memadamkan
api dan kembali ke posisi awal. Hasil pengujian robot dalam mencari api pada setiap
ruang di arena mempunyai waktu rata — rata 1 menit 59 detik. Sedangkan untuk
kembali ke posisi awal dari tiap ruangan setelah memadamkan api lilin mempunyai
waktu rata — rata adalah ruang 4 (10.89 detik), ruang 3 (22.54 detik), ruang 2 (17.15
detik), dan ruang 1 (23.40 detik).

Kata Kunci : sistem navigasi, braitenberg, odometeri, robot
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Implementasi Metode Braitenberg Dan Odometry Dalam Behavior Based
Architecture Untuk Sistem Navigasi Robot Pemadam Api
( Implementation Braitenberg and Odometry Method in Behavior Based

Architecture for Navigation System Fire Fighting Robot )

Anggi Hernandia Sonya

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember

ABSTRACT

The navigation system is one of the most important element in regulating the
performance of a robot. Sensor data processing into absolute terms to support a good
navigation system. Application of method of braitenberg in regulating the
relationship between proximity sensor performance and the speed of rotation of the
motor into a topic that needs to be examined. Whereas the method odometri is a
technique of processing measurement distance sensor rotary movement into a robot.

The application of these two methods to support the performance of the
algorithm in order to conduct a level created a better navigation system. Behavior
based that is present on the research is looking for a room, find a candle, fire
extinguished the fire and back to the starting position. Results of the testing robot in
search of fire on every space in the arena had time average of 1 minute 59 seconds.
As for the return to the starting position of each room extinguish the fire candle has
time average are room 4 (10.89 seconds), Room 3 (22.54 seconds), Room 2 (17.15
seconds), and 1 (23.40 seconds).

Key words : navigation system, braitenberg, odometry, robot
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Perkembangan sistem navigasi kecerdasan robot menggunakan beberapa
algoritma dan metode buatan saat ini mengalami kemajuan yang sangat pesat.
Algoritma pendukung yang telah dikembangkan dan diteliti adalah logika fuzzi,
kontrol PID dan tingkat perilaku (behavior based). Sedangkan perkembangn metode
masih belum pasif atau tidak tersentuh. Salah satu bentuk penerapan metode adalah
dalam pengolahan sensor robot baik sensor jarak dan sensor rotari. Pengolahan sensor
jarak yang baik akan memaksimalkan kerja sistem navigasi robot. salah satu metode
yang digunakan untuk mengolah data sensor jarak terhadap putaran motor adalah
metode Braitenberg. Sedangkan, pengolahan sensor rotari yang dipergunakan untuk
mengukur jarak orientasi pergerakan robot menggunakan metode odometry.

Penelitian dilakukan secara bertahap meliputi pembuatan perangkat keras dan
pembuatan perangkat lunak. Percobaan tahap pertama meliputi pembuatan perangkat
keras seperti rangkaian sistem minimum ATmega8, ATtiny 2313, sensor garis, sensor
suara, sensor api, sensor rotari, rangkaian pengatur motor dan rangkaian kipas.
Tujuan percobaan pembuatan rangkaian untuk melihat kinerja dari alat tersebut
apakah telah berfungsi dengan baik atau tidak waktu digunakan.

Percobaan tahap kedua percobaan perangkat lunak dilakukan setelah tahap
pertama selesai dibuat. Pada tahap kedua percobaan meliputi pemrograman dan
pengolahan data sensor. Setelah data pemrograman perangkat keras dapat dibaca
selanjutnya diperlukan program keseluruhan kerja robot meliputi pemrograman
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metode braitenberg, metode odometri, dan algoritma tingkat perilaku (behavior
baased).

Pemrograman keseluruhan sistem navigasi robot tergabung menjadi satu
kesatuan kedalam algoritma tingkat perilaku. Algoritma perilaku dibagi menjadi
empat tingkat yaitu mencari ruang, mencari api, memadamkan api, dan kembali ke
posisi awal. Teknik penggabungan pemodelan perilaku menggunakan metode
kompetisi. Sistem mencari ruang robot bekerja berdasarkan arah acuan dan jarak
pergerakan yang terukur sebelumnya menggunakan rotari enkoder. Proses
menyelusuri koridor menggunakan metode braitenberg dengan menerapankan tujuh
sensor pada metode braitenberg dengan range rata — rata penempatan sensor 25
derajat untuk memberikan kestabilan robot.

Pengujian tahap akhir yaitu kemampuan robot dalam mencari api lilin di arena
dengan melakukan proses pengecekan api pada tiap ruang. Hasil rata — rata pengujian
robot dalam pengecekan semua ruangan tanpa ada api lilin adalah 1 menit 59 detik
sesuai dengan waktu peraturan perlombaan KRCI yaitu maksimal tiga menit.
Pengujian sistem kembali keposisi awal dari tiap rungan menunjukan nilai rata —
ratanya adalah ruang 4 (10.89 detik), ruang 3 (22.54 detik), ruang 2 (17.15 detik), dan
ruang 1 (23.40 detik). Hasil ini dirasa berhasil karena target waktu maksimal adalah
satu menit dari alokasi waktu dalam perlombaan KRCI. Pada proses kembali dari
ruang 2 dan 1 pada percobaan kelima mengalami kegagalan dikarenakan energy
baterai yang telah berkurang sehingga menyebabkan robot tidak berkerja secara

maksimal.
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