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Robot atomatis GV-OOM menspik nmkmhmhergemk
obomatis yang dirancang untuk penelitian, industri maupun kompetisi, robot yang
pernah di ikut sertakan dalam Kontes Robot Indonesia (KRI) 2008 pada tanggal
17-18 Mei 2008 berempat di Grha Sabha Pramana, Universitas Gajah Mada
(UGM) Yogyakarta yang diselenggarakan oleh Direktorst Jendral Pendidikan
Tinggi Departemen Pendidikan Nasional Dan Televisi Republik Indonesia (TVRI)
dan oleh penulis beserta crew rancangan serupa juga pernah difkutsertakan dalam
Kontes Robot Indonesia (KRI) tahun 2007 dan berhasil ketingkat nasional di
Surabaya pada tanggal 9-11 Jumi 2007 bertempat di Graha Sepuluh Nopember,




Institut Teknologi Sepulub Nopember (ITS) Surabaya, Sesuai dengan namanys,
tugas vang dilakukan oleh robot otomatis GV-COM adalah berjalan dari area start

kearah sentral bolt dengan cara mengibuti pans pandu kemudian menganghat
white butter yang dibuat dengan tingkat presisi tertentu.

Dalam  perancangan dan |mplmnmsmyn, masalah-masalah vang di
pevuhhn adalah sitem penglﬂ'mu.n

1.1. Rumusan Masalah
Sistem kontrol elektroniks memiliki fungsi sebagai pusat pengendali
kegiatan. Adapun permasalahan sistem pada perangkat keras (hardware) dan
mekanik yang akan dibust dalam Skripsi sdalah sebagai berikut ©
A Mekanik
I. Bagaimana membuat desain robol yang menarik, ringan dan
minimalis namun mempunyal  fungsi  vang mendekati  pada
kondisi nyata sesuai dengan fungsinya.



2. Bagaimana membuat sebual mekanik yang tepal sehingga robot
dapat bealan stabil dan sesuai dengan vang diharapkon.

B. Perangkat Keras
1. imana membuat sebunh pengpernk motor DC sehinggn motor
Bagai

1.3, Batusan Masalah

Mengingal luasnyn permasalahan mengenai sistemn kendali robot dan
Line follower maka dalam sknpsi ini hanya menekankan pada sistem kendali
motor DC dan pembaca gans pemandu dengan sensor photodioda. Disini tidak
dibahas jika dalam lapangan ada objek lebih dari sat dan dalam lintasan terdapat
Fintangan.



L4, Tujuan Penelitian

Kegintan penelitian ini dilnkukan sebagai salah sat syarmt kelulusan
program  pendidikan pada jenjang  Strafta-1 di Sekolah Tingei Monajemen
Informatika dan Komputer “AMIKOM™ Yogyvakarta, Dimana pelaksanaanmya
mengandung beberapa tujuan yaitu:
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1.5, Mt

B o i dats yang
okan  digunk dam pem ripsi. b i maupun pada
penyusunan  laporannya.  Adi digunakan  dalam
pengumpulan data, yaitu:

2, Metode kepustakaan
Metode i mengeunakan buku-buku sebagai balan referensi uniuk
mendapatkon konsep teoris dalam menganalisa dofn yang ada dalam
pembuatan sekripsi.

b. Metode Wawancar
Metode wawancara dilaksanakan unuk menggali informasi pada pihak
vang lebih ahli, sehingea didapat analisis yang lebih baik.



¢ Metode Studi Literatur
Metode ini menggunakan literatur yang dapat di manfaatkon seperti
fasilitas internet yaitu dengan mengunjung situs vang berhubungan

Pada bab ini menguraikan perancangan bagian elekironis
robot, bagian mekanis dan perancangan program.

Bab 1V Pembahasan

robot yang dibuat.
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