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ABSTRAK

ACO YUDI SAPUTRA. Keseimbangan Robot Pengangkut Barang Pada
Jalan Miring (dibimbing oleh Muhammad Basri dan Alauddin Y.).

Penelitian ini dilatarbelakangi oleh perkembangan inovasi pada dunia robotika
yang saat ini terus bermunculan untuk mengembangkan robot yang dapat
membantu dan mempermudah kengiatan manusia. Maka dari berbagai inovasi
tersebut memunculkan ide untuk membuat robot beroda yang dapat
mempertahankan stabilitas saat beroperasi di permukaan miring. Berdasarkan latar
belakang tersebut penelitian ini  bertujuan untuk menganalisis dan
mengembangkan robot pengangkut barang yang beroperasi di jalan miring dengan
berbagai sudut kemiringan. Sistem keseimbangan yang diusulkan menggunakan
sensor gyroscope untuk mendeteksi kemiringan dan posisi robot secara real-time
dan dilengkapi modul bluetooth HC-05 sehingga robot dapat dikendalikan dari
jarak yang cukup jauh. Dengan menggunakan metode R & D (research and
development). Melakukan perancangan sistem keseimbangan pada robot
pengangkut barang untuk mengetahui selisin pembacaan sensor dengan sudut
kemiringan jalan dan perubahan sudut putaran servo terhadap hasil pembacaan
sensor gyroscope dengan koneksi bluetooth untuk kontrol pergerakan robot. Data
diperoleh dengan cara melakukan pengujian robot pada bidang dengan variasi
sudut kemiringan jalan dari 10° sampai 40° masing-masing pada sumbu x dan
sumbu y. Adapun hasil penelitian yang diperoleh pada percobaan sumbu x dan
sumbu y dengan enam kali pengujian didapatkan nilai selisih terbesar 2° dan 1°.
Hasil yang diperoleh dari perubahan sudut putaran servo terhadap hasil
pembacaan sensor mendekati pada garis lurus vertikal. Berdasarkan pengujian
sistem secara keseluruhan dapat disimpulkan bahwa tingkat stabilitas robot tidak
mencapai akurasi dari sudut kemiringan jalan.

Kata kunci: keseimbangan, servo, gyroscope, bluetooth, kemiringan.



ABSTRACT

ACO YUDI SAPUTRA. Balance of a Cargo Transport Robot on an Inclined
Road (supervised by Muhammad Basri and Alauddin Y.).

This research is motivated by the development of innovation in the world of
robotics which is currently continuing to emerge to develop robots that can help
and facilitate human activities. So from various innovations, the idea emerged to
create a wheeled robot that can maintain stability when operating on sloping
surfaces. Based on this background, this study aims to analyze and develop a
goods transport robot that operates on sloping roads with various angles of
inclination. The proposed balance system uses a gyroscope sensor to detect the
inclination and position of the robot in real-time and is equipped with a Bluetooth
HC-05 module so that the robot can be controlled from a considerable distance.
By using the R & D (research and development) method. Designing a balance
system on a goods transport robot to determine the difference in sensor readings
with the angle of inclination of the road and changes in the angle of rotation of the
servo against the results of the gyroscope sensor reading with a Bluetooth
connection to control robot movement. Data was obtained by testing the robot on
a plane with variations in the angle of inclination of the road from 10 ° to 40 ° on
the x-axis and y-axis respectively. The results of the research obtained in the x-
axis and y-axis experiments with six tests obtained the largest difference values of
2° and 1°. The results obtained from the change in the servo rotation angle against
the sensor reading results are close to a vertical straight line. Based on the overall
system testing, it can be concluded that the robot's stability level does not achieve
the accuracy of the road slope angle.

Keywords: balance, servo, gyroscope, bluetooth, slope.



