


ABSTRAK

Mobile robot kebanyakkan digerakkan secara manual dan robot tersebut terus di
ikuti dan dipantau olch manusia kemana robot itu dikendalikan. Namun sistem
secara manual ini tentu memiliki banyak kelemahan, vaitu orang  yang
mengendalikan robot tersebut pasti akan ccpat mengalami  kelelahan dan
membosankan. Untuk itu dengan adanya mobile robot yang memaniaatkan
webcam sebagai memonitor lingkungan sckitar robot, diharapkan dapat menutup
kelemahan tersebut. Pemanfaatan webeam pada mobile robot untuk memonitor
lingkungan sckitar. Data yang dikeluarkan oleh webcam dikinm ke receiver
wireless sebagai media pentransferan data yang kemudian ditampilkan pada layar
monitor, Darl hasil pengujian yang telah dilakukan, bahwa webcam ini dapal
mendeleksi objek vang akurat dalam jarak wireless 0 sampal maksimum 10 meter
dan daya tangkap kamera scjauh 30 meter, Jika di atas jarak wireless 1 meter
pambar vang dihasilkan webcam pada monitor akan kabur atau tidak jelus dan
diatas daya tangkap kamera 30 meter objek vang diambil oleh kamera tidak fokus
lagi,
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi menuntut dan mendorong manusia untuk selalu berfikir
dan bertindak secefisien mungkin  dalam arti yang seluas-luasnya untuk dapal
berkarva dan menciptakan sesuatu yang berguna untuk mempermudah pekerjaan
manusia. Begitu juga dalam penggunaan CCTV ([Closed-Cireit Television)
memiliki camera yvang akan mentransmisikan image video ke layar monitor,
Sistem CCTV biasanya digunakan untuk alasan keamanan atau komersial ketika
orung memerlukannya bila berada di lingkungan yang berbahaya. Tetapi CCTV
memiliki beberapa kelemahan diantaranya alat ini tidak bisa berfungsi saat mati

lampu. Akibatnya. data vang terckam tidak bisa tersimpan.

Sedangkan webcam sccara paris besar prinsip kerjanya sama dengan kamera
digital dan pada dasarnya webeam diganakan untuk chating video audio  (gambar
dan suara), serta dapat berinteraksi secara langsung (menatap muka) pada waklu
kita chatting dengan seseorang. Maka penulis mencoba memanluatkan webcam
scbagai pemantau vang diletakkan pada mobile robot, untuk mengetahui situasi

lingkungan disekitar mobile robot,

1.2 Tujuan
Pemanfaatan webcam pada meobile robot untuk memonitor lingkungan sekitar
adalah sebagai berikut:

1. Merancang mobile robot yang dapat dikendalikan melalul Aandphone

vang menggunakan DYTMI berbasis Mikrokontroler ATE9SS1.



2. Pemanfaatan webcam sebagai memonitor lingkungan sekitar mobile

robaot,

1.3 Perumusan Masalah
Pemanfaatan webcam pada mobile robot untuk memonitor lingkungan sekitar
bekerja sesuai dengan yang diharapkan :
I. Perancangan Hardware
Perancangan hardware mobile robot dan webcam untuk memonitor
lingkungan sekitar mobile robot.
2. Perancangan Saftware
Perancangan soffware dalam  hal ini adalah program yang akan
dirancang untuk menjalankan motor DC melalui - mikrokontroller

AT8YS51 agar sesuai dengan rancangan yang diinginkan,

1.4 Batasan Masalah
Agar tidak meluasnya pembahasan dalam penulisan laporan ini. maka penulis
mempunyvai batasan permasalahan yang akan dibahas diantaranya :
. Pembahasan mengenai pembuatan seluruh rangkaian pendukung dar
tugas akhir yang penulis buat. seperti pembuatan rangkaian pada
mobile robot.

2. Perancangan fungsi dari webcam pada mobile robol

1.5 Metoda Penyelasaian Tugas Akhir

Dalam perakitan membuat dan menyelesaikan alat, terfebih dahulu dilakukan

perancangan  schingga menghasilkan suatu sistem ataupun  alal  yang bisa



BAB Y
PENLTUP

5.1 Kesimpulan

|. Weheam pada mobile robot ini berfungsi sebagai monitoring lingkungan
sekitar mobile robot dengan jauh gambar yang ditangkap 30m.

2. Gambar yang dihasilkan oleh webcam pada mebile robot i lergantung
pada pencahavaan objek yang ditangkap dan jarak objek serfa jarak
wireless wehcam tersebut. Webcamn int [okus pada objek vang jauh
dibandingkan dengan objek yang dekat dengan kamera serla hasil
sambar vang diambil olch webcanr hanva akan tampak pada layar
monitor dibawah jarak wireless 10m, karena webeam 1.2 Ghz ini

maksimal jarak wireles 10m.

5.2  Saran-saran
1. Diharapkan kepada pembaca untuk dapat mengembangkan alat yang
telah penulis buat untuk pengembangan selanjutnva.
2. Diharapkan alat ini nantinva dapat berhubungan dengan dunia luar,
. selain mengeunakan media jalur handphone. Misalnya saja dengan
menggunakan telepon rumah sebagai media penghubungnya, atau yang
lainnya.
3. Untuk pengembangan sclanjutnya pada alat di berikan sebuah indikator

untuk  mengetahui keberadaan  mobile robot, bukan hanya dapat

memonitor ruangan sekitar mohile robot saja.
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