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ABSTRAK

Dunia elektronika khususnya bidang robotika adalah suatu bidang yang saat ini
sedang mengalami perkembangan dengan pesatnya terutama dalam navigasi gerak
robot khususnya robot beroda. Dari sekian banyak nya tipe navigasi robot beroda,
metode navigasi Dead Reckoning di anggap memiliki keunggulan dibandingkan
metode navigasi robot lainnya yang banyak menggunakan garis, atau meraba dinding
untuk jalur pergerakan robot tersebut. Untuk navigasi Dead Reckoning, robot
menggunakan informasi putaran roda yang atau disebut odometri untuk menentukan
posisi dan sensor kompas sebagai pencari arah tujuan robot. Dan digunakan sensor
halangan berupa sensor Ultrasonik dan sensor Infra Merah sebagai penghindar
halangan. Dalam hasil penelitian pencarian arah robot berhubungan erat dengan
kecepatan putar motor sehingga menyebabkan nilai arah kompas selalu berubah
untuk mengatasi ini penulis memberikan rentang error sebesar 7% , nilai error
penghitungan encoder untuk proses odometry paling tinggi bernilai 14% dikarenakan
pergerakan robot yang selalu mencari arah tujuan sehingga menyebabkan error
counter pada mikrokontroller dan selip pada roda, kedua nilai PWM motor di
maksimalkan menjadi 255 untuk kecepatan robot dalam melaju dan untuk
menghindari halangan digunakan sensor Infra Red dan UltraSonic yang masing —
masing di set 30cm pendeteksian halangan sehingga bisa mengurangi resiko tabrakan

yang disebabkan respon motor yang lambat.

Kata kunci : Dead Reckoning, Penghindar Halangan, Sensor Kompas, Robot
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IMPLEMENTATION OF NAVIGATION DEAD RECKONING METHODE FOR
MOBILE ROBOT TARGET SEEKERS AND RELIEF OBSTACLE USING
COMPASS SENSOR
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College Student of Department of Electrical Engineering
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ABSTRACT

The wide of electronics, particularly the field of robotics is a field which is currently
experiencing rapid growth, especially in navigating the robot motion in particular
wheeled robot. Of its many types of wheeled robot navigation, Dead Reckoning
navigation method is considered to have an advantage over other methods that many
robot navigation using a line, or touching a wall to track the movement of the robot.
For Dead Reckoning navigation, the robot uses a spinning wheel or the information
called odometry to determine the position and compass as a direction finder robot
destination. Ultrasonic sensor and Infrared sensor as obstacle avoidance. In the
direction of the search results robots is closely related to motor speed, causing the
value of the compass direction is constantly changing to address the author gives an
error range of 7%, the value of the error count for the encoder odometry highest
value of 14% due to the movement of the robot is always looking towards the goal
thus causing the error counter on the microcontroller and skid on wheels, two motors
PWM maximized value to 255 for speeding and speed of the robot to reliefe obstacles
use Infra Red and ultrasonic sensors that each - each in set 30cm obstacle detection

so that it can reduce the risk of collisions caused motor response is slow.

Keywords: Dead Reckoning, Avoiding Obstacle, Compass Sensor, Robot
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Jenis robot berdasarkan alat geraknya dibagi menjadi dua, yaitu robot lengan dan
robot bergerak semua jenis robot ini mengalami perkembangan dengan pesatnya
seiring dengan kebutuhan manusia, salah satu nya adalah Wheeled Mobile Robot
(WBR) adalah jenis robot yang saya bahas pada laporan kali ini, pembahasan laporan
ini mengenai robot mobil meliputi banyak hal seperti fungsi dan kegunaannya, sistem
navigasinya, sistem kontrolnya, sistem mekanisnya dan lain — lain. Hal yang paling
disoroti dalam metode Dead reckoning sendiri adalah navigasi robot menggunakan
informasi putaran roda untuk menentukan posisi dan pada penelitian penulis kali ini
penentuan arah dibantu dengan perhitungan dari sensor kompas. Pada penelitian ini
diharapkan robot selain mempunyai kemampuan mencari target melalui perhitungan
pulsa roda robot juga diharapkan dapat menghindari rintangan. Perancangan
perangkat keras dan perangkat lunak dilakukan di kediaman penulis. Untuk
mempermudah perancangan system, penulis membuat dua system yaitu system
master pada mikrokontroller atmegal6 yang berfungsi pemberi instruksi putaran
roda, penghitung pulsa encoder, penghindar halangan, dan pencari arah, untuk system
slave penulis menggunakan mikrokontroller atmega8535 sebagai pengendali gerakan
motor dan pengatur PWM. Perancangan perangkat lunak pun dibagi menjadi tiga
rutin, yaitu rutin odometry sebagai rutin penghitung jarak dan pencari target, rutin
pencari tujuan sebagai rutin yang tetap mengarahkan robot kepada arah target, dan
rutin penghindar halangan. Rutin odometry adalah suatu rutin yang dilakukan robot
untuk menghitung jarak melalui pulsa dari encoder yang dikirim secara digital

menuju mikrokontroller untuk diproses sehingga bisa mengetahui seberapa jauh roda



berjalan dikarenakan adanya keterlambatan dalam perhitungan mikrokontroller maka
dihasilkan error sebesar 13% atau robot berhenti melampaui target sebesar 13%.
Dikarenakan adanya faktor mekanis yaitu casis robot yang agak miring maka sensor
kompas bisa menjadi salah satu solusi agar robot tetap berjalan lurus selain untuk
pencari arah target robot, error dari rutin odometry yang dipandu sensor kompas
mencapai 14% dikarenakan sensor kompas hanya menyearahkan arah robot saja tapi
tidak membuat robot tepat menuju target hal ini dikarenakan adanya slip pada roda
sehingga membuat posisi robot bergeser kedepan ketika robot sedang menyearahkan
dirinya. Nilai PWM di set maksimal yaitu sebesar 255 untuk mempercepat laju robot
dan sensor halangan di set 30 cm untuk mendeteksi halangan, sehingga bisa robot
mampu menghindari halangan meskipun respon dari motor lambat, dalam mencapai
target dan menghindari halangan robot yang penulis rancang memiliki nilai error

terbesar senilai 28% pada kordinat (70,80) dengan dua halangan yang merintangi.
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