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DESAIN SISTEM NAVIGASI PADA ROBOT BERKAKI ENAM UNTUK
MODEL LAHAN SAWAH

Fatur Ridwan

Jurusan Teknik Elektro Universitas Jember

ABSTRAK

Robot berkaki enam merupakan perkembangan teknologi dunia robot yang memiliki
keunggulan dibandingkan jenis robot berkaki lain dalam hal fleksibilitas pola
gerakan, kestabilan statis dan kecepatan dalam bergerak. Pemberian kecerdasan
buatan pada sebuah robot dengan pemrograman lewat komputer bukan sebuah
perkara yang mudah, diperlukan sebuah perhitungan matematis tertentu dengan
menggabungkan berbagai kemungkinan. Konsep behavior-based control dianggap
sebagai sebuah konsep mutakhir untuk meciptakan sebuah kecerdasan yang dapat
diterapkan pada sebuah robot dimana robot dapat melakukan aksi terhadap kondisi
lingkungan yang ada seperti melakukan navigasi dan menghindari halangan. Pada
skripsi ini dibahas mengenai sebuah sistem navigasi robot berkaki enam dengan
menggunakan konsep behavior-based control untuk mendapatkan sebuah
Autonomous mobile robot yang mampu menghindari halangan dan melewati medan

yang dinamis seperti model lahan sawah.

Kata kunci : Kestabilan Statis, Behavior-Based Kontrol, Kecerdasan Buatan
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DESIGN OF SIX-LEGGED ROBOT NAVIGATION SYSTEM
FOR PADDY’S FIELDS MODEL

Fatur Ridwan

Department of Electrical Engineering University of Jember

ABSTRACT

Six-legged robot is a expansion of robot technology that advantages other
types of legged robots in terms flexibility of movement patterns, statically stable gait
and speed of movement. Provision of artifical intelligent on a robot with computer
programming is not an easy case, it takes a certain mathematical calculations to
combining the various possibilities Behavior-based control as considered an
advanced concept to create intelligence that can be applied to robot. They can take
action against the existing environmental conditions such as to navigate and avoid
obstacles. This paper discussed about a six-legged robot navigation system using
behavior-based control concept to obtain an autonomous mobile robot that can avoid

obstacles and pass through a dynamic field such as paddy’s field.

Keywords: Statically Stable Gait, Behavior-Based Control, Artificial Intelligence
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Untuk membiarkan autonomous robot system (ARS) bekerja pada dunia
nyata, kontrol dan sistem sensor harus memperhatikan tantangan yang diakibatkan
oleh keitdakpastian observasi terhadap lingkungan dan kondisi tugasnya. Oleh karena
itu diperlukan perhatian seberapa banyak system control yang diperlukan dan
memenuli prasyarat Sistem kontrol robot bersifat sensor driven, arsitektur kontrol
yang adaptif, Memenuhi batasan keamanan, dan sistem kontrol memiliki kemampuan
belajar. Desain sistem semacam ini diaplikasikan pada autonomous mobile robot
(AMR).

Autonomous mobile robot (AMR) merupakan kendaraan yang memiliki
kemampuan untuk bergerak secara keseluruhan dari satu posisi ke posisi lainnya
secara mandiri. AMR mengenali lingkungannya melalui sensor-sensor yang dimiliki.
Kemudian sensor tersebut diterima sebagai presepsi yang akan diekstraksi menjadi
pengetahuan bagi AMR. Dari pengetahuan yang dimiliki, AMR akan menentukan
dan mengambil keputusan tentang apa yang harus dilakukan pada kondisi tertentu
sesuai dengan keadaan lingkungan tempat AMR bekerja. Dalam perancangan dan
implementasi autonomous mobile robot (AMR), masalah yang dihadapi adalah
operasi bahasa alami yang digunakan oleh robot untuk dapat menerima perintah,
transformasi informasi dari sensor sebagai basis pengetahuan robot, arsitektur
komputer dan organisasi perangkat lunak untuk menangani dua masalah sebelumnya,
deskripsi lingkungan untuk realitas situasi gerak, sistem penglihatan robot, dan proses
pengamilan keputusan oleh robot secara mandiri berdasar pandangan terhadap

lingkungan.
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Pada aplikasi robot berkaki enam (hexapod) yang dioperasikan pada lingkungan
dinamis atau tidak terstruktur, kesulitannya adalaha memperoleh model matematik
yang tepat dari interaksi robot dengan lingkungannya. Untuk mewujudkan tujuan
tersebut diperlukan sistem kendali robot yang tidak berbasiskan model yang dikenal
dengan sistem kendali behavior-based robot (BBR). Pada pendekatan ini, sistem
diuraikan menjadi beberapa modul yang masing-masingnya bertanggung jawab untuk
melakukan satu perilaku. Tiap behavior mengandung jalur lengkap mulai dari
sensing sampai aksi. Semua modul yang mewakili satu behavior bekerja bersama-

sama.
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