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ABSTRAK

“Robot Battle Pencari Boneka dan Pemadam Api” ini dibuat untuk
diikutsertakan pada KRCI (Kontes Robot Cerdas Indonesia 2009),
khususnya divisi Expert Battle. Tujuan dari lomba ini adalah untuk
mendukung pengembangan dan penggunaan sistem kontrol yang lebih maju
pada rancangan robot.

Oleh karena itu, dalam robot ini sistem input menggunakan sensor
jarak ultrasound yang mendeteksi obyek disekitar robot untuk mengurangi
frekuensi robot menabrak dinding. Modul kompas digunakan untuk
mengontrol navigasi robot, sensor garis putih untuk mendeteksi garis putih
dimana rohot harus berhenti, dan sensor photodioda untuk mendeteksi titik
api. Kontrol dari robot ini menggunakan satu mikrokontroler jenis AVR,
yaitu AVR ATMega 8535. Pada sistem gerak robot digunakan empat motor
servo GWS untuk, motor DC sebagai penggerak kipas dan motor servo
Hitec sebagai penggerak gripper. Aturan, dimensi dan spesifikasi robot
ataupun lapangan sesuai dengan aturan KRCI 2009.

Dalam bekerja, rangka robot bergerak dengan empat buah roda
yang dikontrol dengan empat buah motor Servo GWS yang dilengkapi
kombinasi gear. Sementara itu, aktivasi robot hanya menggunakan satu
tombol ON/OFF. Robot ini akan mencari boneka dan meletakkannya pada
Home Base. Setelah itu robot mencari dan memadamkan lilin disetiap
ruangan sesuai dengan urutan ruangan yang diprogram.

Kata Kunci : Motor Servo, Sensor, KRCI 2009, Robot divisi Expert Battle
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ABSTRACT

This Fire-Extinguisher and Dummy-Finder Battle Robot was invented in
order to join the Indonesia Intelligent Robot Contest 2009 particularly in
Expert Battle Division. The aim of the competition was to support the
development and the use of the more advance control technologies in
creating robot.

In line with the statement above, this robot uses Ultrasound sensor as input
system to detect objects surrounding the robot so it will lessen its
possibilities in hitting walls. Compass Module is adapted to navigate the
robot. White line censor is used to detect the white lines while photodiode is
made us to acknowledge the flame. Controlling the robot, the writer utilizes
microcontroller AVR type which is AVR ATMega 8535. Aside, mechanism
of the robot makes advantage of four GWS Servo Motors, a Motor DC in
propeller system and Servo Motor in gripper system. Obligatory
requirements, dimensions and specifications of the robot are described in
KRCI Rules 2009.

Meanwhile the robot movements make use of four wheels being controlled
by GWS Servo furnished with gear combination, the robot activation is
conducted throughout one single ON/OFF push button. The robot, then,
seeks for the dummy and, succeeding doing so, places it at the HOME
BASE. Continuously, the robot goes from room to room as programmed to
find the candles and blow it off.

Keywords: Servo Motor, Censor, KRCI 2009, Expert Battle Division
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