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3. 1. Robot
Robot nerupakan salah satu bagian dari bidang

Artificial Intelligence (Al), teknik, dan psikologi.
Teknol ogi inilah yang nenghasil kan robot. Robot
di arti kan sebagai nesin dengan kecerdasan komputer dan
di kontrol oleh komputer, dan memliki kemanmpuan fisik
seperti manusia. Aplikasi dari robot ini nmencakup
penberi an kemanpuan untuk nelihat atau persepsi visual
menyent uh atau kemanpuan rneraba, kemanpuan unt uk
menegang dan nemani pul asi, pengangkutan atau kemanpuan
fisik untuk bergerak, dan navigasi atau kecerdasan
unt uk menenukan atau nencapai jal an kel uar.

Pada subbab ini akan dibahas terlebih dahulu
mengenai robot. yang. neliputi _pengertian dari ‘robot,
sej arah robot, hukum roboti ka, dan kegunaan dari robot.

3.1.1. Pengertian Robot

Robot  di defini si kan .~ sebagai sebuah automaton,
yakni suatu piranti nmekani k yang cerdas. Menur ut
Robotics I ndustry Associ ati on (1985), r obot
di defini si kan sebagai “A re-progranmabl e, mul ti -
functional manipulator designed to nove nmaterial
parts, t ool s, or speci al i zed devi ces for t he
performance of various tasks” yakni suatu nanipul ator
banyak-fungsi yang dapat di program ul ang yang dirancang
untuk mem ndahkan material, konponen, perkakas, atau
piranti khusus untuk neningkatkan kinerja berbagai
tugas. Robot juga didefinisikan sebagai “a machine able



10

to extract information from its environment and use
know edge about its world to act safely in a neaningful
and purposeful nmanner” (Arkin, 1998), yakni sebuah
nmesi n yang manpu nmengekstrak i nf or masi dari
I i ngkungannya dan nenggunakan pengetahuan tentang
I i ngkungannya untuk beraksi secara selamat dengan cara
yang sesuai seperti kei ngi nan penrogramya.

Robot merupakan al at nmekani k yang dapat nel akukan
tugas fisik, baik nmenggunakan pengawasan dan kontr ol
manusi a, ataupun nmenggunakan program yang tel ah
di defi ni si kan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Robot
bi asanya di gunakan untuk tugas yang berat, berbahaya,
pekerj aan yang berul ang dan kotor. Biasanya kebanyakan
r obot i ndustri di gunakan dalam bidang produksi.
Penggunaan robot [|ainnya termasuk untuk penbersihan
| i rbah beracun, penjelajahan bawah air dan |uar
angkasa, pertanbangan, pekerjaan "cari dan tolong"
(search -and rescue), = dan .untuk pencarian tanbang.
Bel akangan ini robot nul ai ‘memasuki pasaran konsunen d
bi dang hi buran, dan al at penbantu rumah tangga, seperti
penyedot debu, dan penot ong r unput

3.1.2. Sejarah Robot

Istilah robot berasal dari bahasa Cekosl owakia
Kata robot berasal dari kosakata “Robota” yang berarti
“kerja cepat”. Istilah 1tni nmuncul pada tahun 1920 ol eh
seorang pengarang sandiwara bernama Karel Capec.
Karyanya pada saat itu berjudul “Rossumis Universal
Robot” yang artinya Robot Dunia mlik Rossum Rossum

mer ancang dan nmenbangun suatu bala tentara yang terdiri
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dari robot industri yang akhirnya nenjadi terlalu
cerdi k dan akhirnya menguasai manusia. Kata Robotics
juga berasal dari novel fiksi . sains “runaround” yang
ditulis oleh lsaac Asinmobv pada tahun 1942. Sedangkan
pengertian. robot secara tepat adal ah sistem atau al at
yang dapat berperilaku atau meniru perilaku rmanusia
dengan tujuan = untuk - nmengganti kan - dan nenper nmudah
kerjal/aktifitas manusi a.

Untuk dapat dikl asifikasi kan sebagai robot, nesin
harus nmem |'i ki dua macam kemanpuan yait u:
1. Bisa nendapat kan informasi dari sekelilingnya.
2. Bisa nel akukan sesuatu secara fisik seperti bergerak

at au memani pul asi obj ek.

Unt uk dapat di kat akan sebagai robot sebuah sistem tidak
perlu untuk neniru senmua tingkah |aku manusia, namun
suatu sistem tersebut dapat nengadopsi satu atau dua
saj a sistemyang ada pada diri manusia saj a sudah dapat
di kat akan--sebagai robot. Sistem yang di-adopsi berupa
si stem pengl i hat an (mata), /si stem pendengaran (telinga)
at aupun si stem ger ak.

3.1.3. Hukum Robot i ka
Sebuah robot dapat saja dibuat untuk berbagai
macam akti fitas, nanun sebuah robot harus di buat dengan
tuj uan untuk kebai kan manusia. Ada hukum roboti ka yang
perl u di pegang sebel um seseorang terjun dal amroboti ka,
antara | ain:
1. Robot tidak boleh nenciderai manusia atau dalam
keadaan tanpa aksi nengijinkan manusia nmendekat
untuk disakiti.
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2. Robot harus nmenuruti perintah yang diberikan ol eh
manusi a kecuali jika perintah tersebut bertentangan
dengan hukum yang pert ana

3. Robot harus. nelindungi eksistensinya, selama tidak
bert ent angan dengan hukum pertama dan kedua.

T gy g

3.1.4. Kegunaan Robot
Secar a umum  kegunaan r obot adal ah unt uk
menggant i kan kerja manusia yang nenbutuhkan ketelitian
yang tinggi atau nmenpunyai resiko yang sangat besar
atau bahkan nengancam kesel amatan manusia. Sebagai
contoh, seseorang yang bekerja di bagian welding di
sebuah industri assenbling kendaraan, akan nenpunyai
resi ko kecel akaan kerja yang cukup tinggi. Mka untuk
mengur angi resi ko kerja tersebut perlu di gunakan robot
yang nengganti kan kerja nmanusia di bidang tersebut,
sehi ngga resi ko kecel akaan kerja dapat dikurangi bahkan
di hil angkan. Ada juga ‘sebagian robot yang sengaja
di ci pt akan unt uk menemani manusi a di dal am
aktifitasnya. Robot-robot ini dapat disebut robot
bermai n. Robot ini diciptakan untuk nenmbantu nmanusi a
yang nengal am kesepian diri sehingga dapat nenpunyai
teman. Robot-robot yang termasuk jenis ini termasuk
antar lain Battle Bots, Robot contesti, Robot Anjing.
Nanun secara garis besar r obot dapat
di kl asi fi kasi kan nenj adi beberapa jenis antara |ain
1. Robot industri
2. Robot antariksa
3. Robot transportasi
4. Robot perang
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Robot kendal i jarak jauh
Robot kedokt er an
Robot ri set

@ N o O

Robot bernmain, dll
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3.1.5. Kecerdasan Buatan Dal am Robot

Kecerdasan Buatan (Artificial Intelligence) dalam
robot adalah suatu algoritma (yang di pandang) cerdas
yang ‘di progrankan ke dal am kontrol er robot. Pengertian
cerdas di sini sangat relatif, karena tergantung dari
Si si mana sesorang nmenandang.

Para filsuf diketahui telah nulai ribuan tahun
yang l|alu nmencoba untuk nenmaham dua pertanyaan
mendasar: bagai nranakah pikiran manusia itu bekerja,
dan, dapat kah yang bukan-manusia itu berpiKkir?
(‘Negnevi t sky, 2004). Hi ngga sekarang, tak satupun manpu
menj awab -dengan tepat dua pertanyaan ini. Pernyataan
cerdas yang pada dasarnya digunakan untuk nengukur
kemanpuan berpi kir manusia selalu nenjadi perbincangan
menari k karena yang nelakukan penilaian cerdas atau
ti dak adal ah juga manusi a. Senentara itu, manusia tetap
bercita-cita untuk nenul arkan kecerdasan manusi a kepada
mesi n.

Dalam |literatur, orang pertama yang dianggap
sebagai pionir dal am nengenbangkan nmesin cerdas
(I'ntelligence Machine) adalah Alan Turing, seorang
mat ermat i kawan asal I nggris yang menul ai karir
saintifiknya di awal tahun 1930-an. Di tahun 1937 ia
menul i s paper tentang konsep nesin universal (universa
machi ne). Kenudi an, sel ama perang dunia ke-2 ia dikenal
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sebagai pemain kunci dalam penciptaan Enigna, sebuah
mesin encoding mlik mliter Jerman. Setelah perang,
Turing menmbuat automatic conputing engine. la dikenal
juga sebagai pencipta pertama program konputer untuk
bermain catur, yang kenudi an program ini di kemrbangkan
dan di mai nkan di konputer mlik Manchester University.
Karya-karyanya 'ini, - yang kenudi an- di kenal = sebagai
Turing Machine, dewasa ini  masih dapat ditenukan
apl i kasi - apl i kasi nya. Beber apa tul i sannya yang
berkaitan dengan predi ksi perkenbangan konputer di masa
datang akhirnya juga ada yang terbukti. M salnya
tentang ramal annya bahwa di tahun 2000-an konputer: akan
manpu nel akukan percakapan dengan manusia. Meski tidak
di t enrukan dal am paper-papernya tentang istilah resm
artificial intelligence, namun para peneliti di bidang
ini sepakat untuk nenobatkan Turing sebagai orang
pertama yang nengenbangkan kecerdasan buat an.
Penggunaan Al dal am kontroler dil-akukan untuk
nmendapat kan sifat dinamk ‘kontroler secara cerdas. Di
sinil ah kenudi an di katakan bahwa kontrol Kkl asik: ini
bel um cerdas karena belum manpu nengakonodasi sifat-
sifat nonlinearitas atau perubahan-perubahan di nam k,
baik pada sistem robot itu sendiri rmaupun terhadap
perubahan beban atau gangguan | i ngkungan.
Dal am aplikasi lain, Al juga dapat digunakan untuk
menbantu proses identifikasi nodel dari sistem robot,
nodel |ingkungan atau gangguan, nodel dari tugas robot
(task) seperti nenbuat rencana trajektori, dan
sebagai nya. Dalam hal ini konsep Al tidak digunakan
secara langsung (direct) ke dalam kontroler, nanmun
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lebih bersifat tak Ilangsung (indirect) (Pitowarno,
2005) .

3.2. M krokontr.ol er

M kr okont rol er adal ah sal ah satu dari bagi an dasar
dari suatu sistem konputer. Meskipun nmenmpunyai bentuk
yang jauh |ebih kecil dari suatu konputer pribadi dan
konput er mai nf r ame, m kr okontr ol er dibangun = dari
el enen-'el enen dasar yang sana. Secara seder hana,
komput er akan nenghasi | kan out put spesifik berdasarkan
I nput yang diterima dan program yang di kerj akan.

Pada subbab ini akan dibahas terlebih dahulu
mengenai m kr okontrol er, mel i puti pengertian - dari

m kr okontrol er.

3.2.1. Pengertian M krokontroler

M krokontroler adalah chip yang di dal amya
t er kandung~ si stem i nter koneksi antara m kroprosesor,
RAM ROM 1/O interface dan beberapa peripheral
M kr okont rol er di sebut j uga On- chi p- Peri pheral .
M krokontrol er saat ini sudah dikenal dan digunakan
secara |luas pada dunia industri. Hal ini dikarenakan
produksi massal yang dil akukan ol eh para produsen chip
seperti Atnel, Mxim dan M crochip. M kr okont rol er
saat ini nmerupakan chip utama pada hanpir setiap
peral at an el ektroni ka canggi h. Robot-robot canggi h pun
bergantung pada kemanpuan m krokontrol er dan ketekunan
permbuat program m krokntrol er tersebut, hal ini karena
menent ukan kecepat an eksekusi program pada
m krokontroler dan kecerdasan pada m krokontrol er

tersebut. Unt uk meni ngkat kan kecer dasan pada
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m krokontrol er tersebut, berbagai penelitian berbasis
kecerdasan buatan telah dil akukan. Sal ah satunya ial ah
penggunaan algoritna genetik.  untuk nmencari jalur
t er pendek pada gerakan robot pencari sunber api.

3.2.2. Sej arah M krokontrol er

M kr okontrol er populer yang pertama kali dibuat
oleh Intel pada tahun 1976, yaitu m krokontroler 8-bit
Intel 8748. M krokontrol er tersebut adal ah ;bagi an dari
kel uarga m krokontroler MCS-48. Sebel utmya, Texas
instruments telah nmemasarkan m krokontroler  4-bit
pertama yaitu TM5S 1000 pada tahun 1974. TMS 1000 yang
mul ai di buat sejak 1971 adalah m krokonputer dalam
sebuah chi p, | engkap dengan RAM dan ROM

B . 3. Fi tur M krokontrol er

Berbeda dengan CPU serba-guna, m krokontrol er
tidak selalu nmenerlukan nenori eksternal, sehingga
m krokontrol er dapat dibuat |ebih nmurah dalam kemasan
yang | ebi h kecil dengan jum ah pin yang | ebih sedikit.
Sebuah chi p m krokontrol er unumya mem liki fitur:

1. Central processing unit mulai dari prosesor 4
bit yang sederhana hingga prosesor kinerja
tinggi 64 bit.

2. I nput/output antarmuka jaringan seperti port
serial (UART).

3. Antarnuka konunikasi serial lain seperti 12C,
Serial Peripheral” Interface and Controller Area
Net wor K unt uk sanmbungan si stem.

4. Periferal seperti tinmer dan watchdog.

5. RAM unt uk penyi npanan data .
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6. ROM EPROM EEPROM atau Flash nenory untuk
menyi npan program konput er.

7. Penbangkit clock :biasanya berupa resonator
rangkai.an RC

8. Pengubah anal og-ke-digital.

3.2. 4. M krokontrol er AT89S52
M krokontrol er AT89S52 nmerupakan versi terbaru

di bandi'ngkan m krokontrol er AT89C51 yang telah banyak
di gunakan saat ini. M krokontrol er "AT89S52 i al ah
m kr okomputer CMOS 8 bit dengan 8KB Fl ash Programmabl e
dan Erasable Read Only Menory (PEROM). M krokontrol er
bert eknol ogi nmenori non volatile kerapatan tingi dari
Atnmel ini  konpatibel dengan m krokontroler 'standar
i ndustri MCS-51 baik pin kaki IC nmaupun  set
i nstruksi nya serta harganya yang cukup rmrurah.
Spesi fi kasi penting AT89S52 :

1. Konpatibel dengan kel uarga m krokontroler MCS51

sebel umya

2. 8 K Bytes In system Programmble (1SP) flash
menori dengan kenmanpuan 1000 kali baca/tulis
Tegangan kerja 4-5.0V
Bekerja dengan rentang 0 — 33M&z
256x8 bit RAM i nt er nal
32 jalur /0 dapat diprogram
3 buah 16 bit Ti nmer/ Count er

8 sumber interrupt

© 0o N o o &8

Sal uran full dupleks serial UART
10. Wat chdog ti mer
11. Dual data pointer
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12. Mbde penrograman | SP yang fl eksi bel (Byte dan Page
Mode)

3. 3. Sensor

Sensor nmerupakan perangkat atau konponen yang
bertugas nendeteksi @ (hasil) gerakan atau fenonena
I i ngkungan yang di perl ukan ol eh sistem kontrol er. Pada
subbab ini akan di bahas terlebih dahul u nengenai sensor
yang akan di gunakan pada robot penadam api, neliput
sensor hal angan dan sensor api.

Kie Sensor Hal angan (Phot odi oda dan | nfra Merah)

Sensor hal angan adal ah sensor yang di gunakan
ol eh robot untuk nendeteksi halangan. Sensor hal angan
ini bekerja dengan nendeteksi ada atau tidak adanya
di ndi ng puti h pada area pergerakannya. Setiap perubahan
kondi si dinding akan dibaca sebagai perubahan bit
hi gh/ | ow-ol'eh sensor. Penbacaan i ni akan-nengaki bat kan
per ubahan pergerakan pada penggerak robot.

3.3.1.1. Prinsip Kerja Sensor Hal angan

Prinsip kerjanya seder hana, hanya
memanf aat kan sifat cahaya yang akan dipantulkan jika
nmengenai benda berwarna terang dan akan diserap jika
mengenai benda berwarna gel ap. Sebagai sunber cahaya
di gunakan LED Infra Merah yang akan nmemancarkan cahaya
mer ah dan untuk nmenangkap pantul an cahaya LED di gunakan
phot odi ode. Jika sensor berada diatas bidang warna
hitam nmaka photodi oda akan nenerima sedikit sekal
cahaya pantulan. Tetapi jika sensor berada diatas
bi dang warna puti h naka phot odi oda akan neneri ma banyak
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cahaya pantul an. Ilustrasinya dapat dilihat pada ganbar
3.1 :
LED | | Photodioda | |

. _J'l

4

Ganbar 3.1. Cara Kerja Sensor Hal angan

Sensor halangan terdiri dari rangkaian permancar yang
disebut transmtter dan rangkai an peneri nma yang di sebut
receiver. Sinyal yang dibangkitkan akan dipancarkan
dari transmtter. Keti ka sinyal nmengenai benda
penghal ang, maka sinyal ini dipantul kan, dan diterima
oleh receiver. Sinyal yang diterima oleh rangkaian
recei ver dikirinkan ke rangkaian mkrokontroler untuk
sel anjutnya nenberikan . perintah kepada robot agar
bergerak nenjauhi penghal ang tersebut sesuai dengan

al goritma program m krokontrol er

Wy Sensor Api
Sensor api digunakan pada robot penadam api
untuk nmnendeteksi keberadaan dari sunber api. Sistem

informasi pada robot untuk nendapatkan kondisi ada

tidaknya api lilin pada ruangan dan posisi api lilin di
dal am ruangan nerupakan nasalah tersendiri dal am
penyel esai annya. Keakuratan diperlukan untuk hal

tersebut. Sal ah satu penecahan nasal ah tersebut adal ah
dengan nenmasang sensor yang bekerja nendeteksi adanya
panas api. Sensor ini nenberikan sinyal aktif apabila
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nmendet eksi adanya api dalam ruangan. Prinsip kerja
sensor i ni adal ah nmendet eksi adanya gel ombang
60 nm dimana api lilin

ul travi ol et pada rang

berada pada detector untuk

nmendet eksi ada prinsipnya

api um cahaya

Ganmbar 3.2. Sensor Api UV-Tron






