BAB I1
TINJAUAN PUSTAKA

2.1  Penelitian Terdahulu

Penelitian ini didapat dari hasil penelitian-penelitian yang pernah dilakukan
terdahulu untuk menjadi acuan dan mendapatkan bahan perbandingan dengan
penelitian yang akan dilakukan. Adapun hasil-hasil penelitian yang dijadikan
perbandingan tidak terlepas dari topik penelitian mengenai robot pembersih lantai.
Berikut penelitian terdahulu dari beberapa jurnal terkait dengan penelitian yang
dilakukan penulis.

Penelitian pertama dilakukan oleh Kumaran, D. N. M., & Arshadh, H tahun
2019 yang berjudul “Design and Fabrication of Medicine Delivery Robots for
Hospitals”. Peneliti menggunakan arduino mega 2560 sebagai mikrokontroler ,
cara kerja robot ini berjalan dengan menggunakan metode line follower, serta
menggunakan sensor RFID untuk mendeteksi nomor kamar pasien, lalu
menggunakan sensor ultrasonik untuk mendeteksi pintu kamar pasien tertutup atau
terbuka, speaker agar robot dapat mengeluarkan suara mengenai obat yang
diantarkan serta terdapat sensor suhu untuk mendeteksi berapa suhu pada kamar
pasien tersebut, lalu mencatat datanya pada basis data rumah sakit.

Penelitian kedua dilakukan oleh Anita Puput Widiastuti tahun 2016 yang
berjudul “Implementasi Prototype Robot Line Following Untuk Pengantar
Barang Pada Area Berbahaya Dengan Kontrol PID” Komponen utama dari alat
ini terdiri dari kamera berjenis webcam dikendalikan oleh beaglebone black yang
digunakan untuk mendeteksi garis pada lintasan dan mikrokontroler Atmegal6
untuk mengontrol seluruh pergerakan motor berdasarkan pembacaan sensor. Robot
line following ini menghasilkan robot dapat mengantarkan barang menuju tempat
tujuan dengan mengikuti lintasan berupa garis berwarna hitam, merah, hijau dan
biru. Dengan demikian secara keseluruhan pada robot line following pengantar
barang dapat berfungsi dengan baik.Robot ini menggunakan metode thresholding

untuk webcam vyaitu mengubah citra asli ke citra biner dan moment untuk



menentukan titik tengah (central of gravity) dari lintasan. Robot ini juga
menggunakan kontrol PID untuk mengontrol motor.

Penelitian ketiga Rio Astani tahun 2020 dengan judul “ROBOT
PENGANTAR OBAT BERBASIS MIKROKONTROLLER
MENGGUNAKAN LOGIKA FUZZY” peneliti ini membuat robot pengantar
obat yang dapat dikontrol dengan menggunakan android. Penulis ingin
mengembangkan sistem kontrol android. Software ini biasa digunakan untuk
monitoring kamera pengawas dan mengontrol dengan menggunakan android
sebagai remote atau pengontrol robot dan menggunakan jaringan internet atau Wifi
sebagai jalur pengirim perintah sehingga memiliki area jangkauan yang lebih luas
dibandingkan dengan Bluetooth. Selain itu penulis juga ingin menambahkan
pembacaan citra dari sensor kamera menjadi pembacaan bentuk objek dan warna
dari objek tracking sehingga dapat mengantarkan obat dengan presentasi kegagalan
yang minimum.

Tabel 2.1 Perbandingan penelitian terdahulu dan sekarang

No. Penelitian Persamaan Perbedaan
1. | Kumaran, D.N. M., & 1) Bertujuan 1) Menggunakan
Arshadh, H. (2019). membawa ke arduino mega.
Design and Fabrication of kamar pasien. 2) Menggunakan
Medicine Delivery Robots 2) Robot dengan Line follower.
for Hospitals. menggunakan 3) Sensor yang
roda. dipakai sensor

suhu, sensor
ultrasonik,
sensor RFID
dan sensor

proximity.

2. | Widiastuti, A. P., 1) Bertujuan 1) Menggunakan
Winarno, T., & Nurcahyo, untuk mikrokontroler
S. (2020). Implementasi atmegaloé.




Prototype Robot Line menghantarka 2) Menggunakan
Following Untuk n barang. webcam
Pengantar Barang Pada 2) Jenis robot 3) Menggunakan
Area Berbahaya Dengan yang dipakai Line

Kontrol PID. Jurnal adalah robot

Elektronika dan Otomasi beroda.

Industri, 3(3), 41-46.

3. | ASTANI, R., Malik, R. 1) Bertujuan 1) Menggunakan
F., & Sutarno, S. (2020). mengantarkan wifi untuk di
ROBOT PENGANTAR obat kontrol.
OBAT BERBASIS 2) Dikontrol 2) Menggunakan
MIKROKONTROLLER menggunakan logika fuzzy.
MENGGUNAKAN bluetooth.

LOGIKA FUZzZY

(Doctoral dissertation,

Sriwijaya University).
2.2  Robot

Menurut Zulkarnain Lubis (2018:105) Robot adalah sebuah sistem mekanik
yang mempunyai fungsi gerak analog untuk fungsi gerak organisme hidup, atau
kombinasi dari banyak fungsi gerak dengan fungsi intelligent, yang dapat
melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan kontrol manusia,
ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan

buatan).

2.2.1 Jenis-Jenis Robot

Menurut Zulkarnain Lubis (2018:105-106) Robot sendiri
beberapa jenis berdasarkan bentuk dan fungsinya yaitu:
1. Robot Avoider

Robot avoider adalah robot beroda atau berkaki yang diprogram untuk

memiliki

dapat menghindar jika ada halangan, misalnya dinding. Robot avoider minimal



membutuhkan tiga buah sensor untuk mendeteksi penghalang yaitu sensor
depan, sudut kanan dan kiri. Dalam hal ini sensor yang dipergunakan adalah
sensor ultrasonik. Robot membutuhkan sensor yang banyak untuk hasil
pendeteksian penghalang yang lebih baik. Hal ini dikarenakan keterbatasan

sudut pancaran sensor.

Gambar 2.1 Robot Avoider

Robot Jaringan

Robot jaringan adalah pendekatan baru untuk melakukan kontrol robot
menggunakan jaringan internet dengan protokol TCP/IP. Perkembangan robot
jaringan dipicu oleh kemajuan jaringan dan internet yang pesat. Dengan
koneksi jaringan, proses kontrol dan monitoring, termasuk akuisisi data bila
ada, seluruhnya dilakukan melalui jaringan. Keuntungan lain, koneksi ini bisa

dilakukan secara nirkabel.

Gambar 2.2 Robot Jaringan



3. Robot Manipulator (Tangan)
Robot ini hanya memiliki satu tangan seperti tangan manusia yang
fungsinya untuk memegang atau memindahkan barang, contoh robot ini adalah

robot las di industri mobil, robot merakit elektronik.

Gambar 2.3 Robot Manipulator

4. Robot Humanoid
Robot humanoid adalah robot yang penampilan keseluruhannya dibentuk
berdasarkan tubuh manusia, mampu melakukan interaksi dengan peralatan
maupun lingkungan yang dibuat untuk manusia. Secara umum robot humanoid
memiliki tubuh dengan kepala, dua buah lengan dan dua kaki, meskipun ada
pula beberapa bentuk robot humanoid yang hanya berupa sebagian dari tubuh

manusia, misalnya dari pinggang ke atas.
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Gambar 2.4 Robot Humanoid



Robot Berkaki

Robot ini memiliki kaki seperti hewan atau manusia, yang mampu
melangkahkan kakinya, seperti robot serangga, robot kepiting, robot ini sering
digunakan untuk melintasi jalur bebatuan yang dimana robot avoider tidak bisa

bekerja secara sempurna.

Gambar 2.5 Robot Berkaki

Robot Flying (Robot Terbang)
Robot yang mampu terbang, robot ini menyerupai pesawat model yang
diprogram khusus untuk memonitor keadaan di tanah dari atas, dan juga untuk

meneruskan komunikasi.

Gambar 2.6 Robot Flying

Robot Underwater (Robot Dalam Air)
Robot ini digunakan di bawah laut untuk memonitor kondisi bawah laut
dan juga untuk mengambil sesuatu di bawah laut yang tidak bisa dilakukan

manusia.



10

Gambar 2.7 Robot Underwater
2.3  LEGO Mindstorms 51515
Lego mindstorms inventor kit (51515) adalah kit yang dirancang untuk
menjadi robot baru di lini produk mindstorms , terdapat banyak fitur yang serupa
dengan versi Spike Prime. Pertama, Hubnya sama, dengan Hub yang dapat diisi
ulang. Hub bekerja dengan aplikasi untuk memungkinkan pemrograman dan
pembuatan dengan menggunakan bluetooth. Perbedaan hub terdapat pada warnanya
saja, Robot mindstorms inventor mempunyai warna teal dan Spike prime berwarna
kuning (Maurer, 2021).
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Gambar 2.8 Kotak lego mindstorms inventor kit

Dalam paket pembelian robot lego mindstorms 51515 :
1. 1 kabel mikro USB
2. 1 Buah intelligent hub
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4 Buah small motor
Sensor (Distance sensor, color sensor)

14 kantong komponen brick

3.
4.
5.
6.

AmiNdsTOCms

1 Buku panduan

Gambar 2.9 Gambar pake robot lego mindstorms 51515

Berikut isi paket Core LEGO Mindstorms 51515 , pada gambar 2.13.

(b)

B biothersbrick

(d)

Gambar 2.10 isi paket Core LEGO Mindstorms 51515 (a) 51515 Brick ,
(b) Motor DC , (c) Sensor Ultrasonik , (d) Sensor warna.
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Dalam paket LEGO Mindstorms 51515 terdapat 900+ brick yang terdiri dari
beams, axles, gears and connectors. Semua paket tersebut dapat dilihat pada

gambar 2.14.

Gambar 2.11 Isi Brick pada LEGO Mindstorms 51515

2.4 51515 Intelligent Hub

Peningkatan lain untuk Kit ini dari versi yang sebelumnya adalah ukuran Hub,
Hub yang lebih kecil memungkinkan pembuatan robot yang lebih unik terutama
jika dikombinasikan dengan beberapa komponen baru. Sehingga besarnya Hub
pada versi EV3 dan NXT tidak lagi menjadi masalah. Layar LED juga salah satu
perubahan paling mencolok pada Hub, Pada model sebelumnya memiliki layar
dimana programmer dapat memprogram pada Hub dan menampilkan berbagai
elemen teks, data, dan gambar di layar. Sedangkan pada versi ini Hub menggunakan
LED berukuran 5x5 (Maurer, 2021).
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Gambar 2.12 Hub dari lego Mindstorms 51515.

Gambar 2.13 Input dan output dari Hub

2.5 Sensor Warna

Sensor warna telah ditingkatkan dibandingkan versi sebelumnya. Sensor
warna mampu mengidentifikasi dosis kecil warna untuk membuat keputusan.
Sensor juga dapat mendeteksi delapan warna. Akhirnya, ia dapat mengidentifikasi

warna-warna ini dalam cahaya gelap dan terang, yang sangat membantu. Sensor
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memungkinkan pembuat kode untuk menggunakan warna dan cahaya pantulan
(Maurer, 2021).

Gambar 2.14 Sensor warna.

2.6 Sensor Ultrasonik

Sensor Ultrasonik relatif mirip dengan model sebelumnya kecuali beberapa
perubahan. Pertama, ada lampu di sekitar mata bagian sensor yang bisa diaktifkan.
Pembangun dapat memprogram lampu ini, Sensornya lebih akurat daripada model
sebelumnya, tetapi jangkauannya telah dikurangi dari 250 cm menjadi 200 cm. Ini
tidak akan berdampak pada banyak perangkaian tetapi perlu diperhatikan. Anda

dapat memilih pengaturan jarak inci, sentimeter, atau persen (Maurer, 2021).

Gambar 2.15 Sensor ultrasonik.

2.7 Motor
Kit ini terdapat empat motor, Motor ini memiliki kecepatan tertinggi 185
RPM bersama dengan torsi maksimal 18 Ncm. Selain itu, motor memiliki sensor
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yang memungkinkan Anda mengumpulkan data tentang kecepatan dan posisi saat

menggunakan aplikasi (Maurer, 2021).

Gambar 2.16 Motor Lego mindstorms 51515

2.8 Mindstorms robot inventor app

Software ini digunakan untuk membuat program untuk robot lego
mindstorms 51515, dan terdapat dua cara yang dapat dilakukan yaitu menggunakan
word blocks atau menggunakan python. Saat memilih metode word blocks makan
saat membuat program akan menggunakan teknik drag-and-drop, dan untuk python
maka saat membuat program akan menggunakan bahasa pemrograman python
(Maurer, 2021).
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Gambar 2.17 Halaman utama software Mindstorms robot inventor app.
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Gambar 2.19 Halaman lembar kerja dengan python.

2.9  Flowchart

Menurut Santoso,dkk (2017:86) Flowchart adalah representasi secara
simbolik dari suatu algoritma atau prosedur untuk menyelesaikan suatu masalah,
dengan menggunakan flowchart akan memudahkan pengguna melakukan
pengecekan bagian-bagian yang terlupakan dalam analisis masalah, disamping itu
flowchart juga berguna sebagai fasilitas untuk berkomunikasi antara pemrogram
yang bekerja dalam tim suatu proyek. Flowchart membantu memahami urutan-
urutan logika yang rumit dan panjang. Flowchart membantu mengkomunikasikan

jalannya program ke orang lain (bukan pemrogram) akan lebih mudah.



Tabel 2.2. Simbol Diagram Flowchart
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NO SIMBOL KETERANGAN
Simbol  arus/flow,berfungsi  untuk
1 — menyatakan jalannya arus suatu
proses

Simbol connector, berfungsi untuk
menyatakan sambungan dari proses
ke proses lainnya dalam halaman

yang sama

Simbol offline connector, berfungsi
untuk menyatakan sambungan dari
proses ke proses lainnya dalam
halaman yang berbeda

Simbol

menyatakan suatu tindakan (proses)

process, berfungsi untuk

yang dilakukan oleh komputer

Simbol

menyatakan suatu tindakan (proses)

manual, berfungsi untuk

yang tidak dilakukan oleh komputer

Simbol decision, berfungsi untuk
menunjukkan suatu kondisi tertentu
yang akan menghasilkan dua

kemungkinan jawaban : ya/tidak

O
.
/
1 <O
@

Simbol terminal, berfungsi untuk
menyatakan permulaan atau akhir

suatu program
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Simbol predefined process, berfungsi
untuk menyatakan penyediaan tempat
penyimpanan suatu pengolahan untuk

memberi harga awal

Simbol keying operation, berfungsi
untuk menyatakan segala jenis
operasi yang diproses dengan
menggunakan suatu mesin yang

mempunyai keyboard

10

Simbol offline-storage, berfungsi
untuk menunjukkan bahwa data
dalam simbol ini akan disimpan ke

suatu media tertentu

11

<IUIC

Simbol offline-storage, berfungsi
untuk menunjukkan bahwa data
dalam simbol ini akan disimpan ke

suatu media tertentu

12

I
N

Simbol input/output, berfungsi untuk
menyatakan proses input atau output

tanpa tergantung jenis peralatannya

13

Simbol magnetic tape, berfungsi
untuk menyatakan input berasal dari
pita magnetis atau output disimpan ke

pita magnetis

14

Simbol disk storage, berfungsi untuk
menyatakan input berasal dari disk

atau output disimpan ke disk

15

1nc

Simbol document, berfungsi untuk
mencetak keluaran dalam bentuk

dokumen (melalui printer)
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16

Simbol punched card, berfungsi
untuk menyatakan input berasal dari

kartu atau output ditulis ke kartu




