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egang kendali
alat adalah 5 Kg dan maksimal
nunjukkan sensor penerima infra merah dapat
menjangkau pengirim dalam jarak 0 cm hingga lat dapat berbelok dengan sudut 15°, 30°, dan 45°.
Tingkat akurasi kinerja alat untuk berjalan maju S€besar 90%, mundur sebesar 80%o, belok kanan 86%o,
dan belok kiri sebesar 90% dengan percobaan sebanyak 30 kali. Mengacu pada kuisioner yang disebar kepada
petugas kebersihan FIT Universitas Telkom, alat ini cukup membantu petugas kebersihan.
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sebuah robot yang ctor Machine). Dengan
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Alat ini menggunaka ikrokontroler merupakan sistem
komputer yang ringkas, dapat me ian kerja dan desain yang jauh lebih
ringkas daripada komputer. masukan da anusia yang dideteksi melalui sensor infra
merah. Dengan meletakkan pengirim infra merah pada sabuk manusia dan penerima infra merah pada alat, dan
keluarannya adalah motor servo yang akan menggerakkan alat ke arah yang dituju. Alat ini dibuat untuk meringankan
petugas kebersihan. Dengan pekerjaan yang hanya terfokus pada membersihkan jalan diharapkan dapat

mengefektifkan waktu yang digunakan oleh pekerja.
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2. Dasar Teori
2.1 Sensor Infra Merah

Sensor infra merah merupakan sensor yang mendeteksi cahaya infra merah. Sensor infra merah dapat
digunakan untuk berbagai keperluan misalnya sebagai sensor pada robot line follower, robot avoider, dan lain
sebagainya.[! Pembuatan sensor infra merah dapat menggunakan fotodioda dan LED infra merah atau dengan
fototransistor dan LED infra merah. Fotodioda adalah komponen elektronika yang digunakan untuk mendeteksi
cahaya infra merah Pada dasarnya fotodioda adalah resistor peka cahaya semakln besar intensitas cahaya maka
semakin re f ight emitting diode) infra merah diguRakan jlian radiasi infra
merah. Pri nfra merah atau
cahaya yang

Katoda

LED Infra Merah

2.2 Buzzer

Buzzer adalah suatu alat yang dapat mengubah sinyal listrik menjadi sinyal suara. Pada umumnya buzzer
digunakan untuk alarm, karena penggu ngan memberikan tegangan input
maka buzzer akan mengeluarkan bunyi. Fr h buzzer yaitu antara 1-5 KHz.

2.3 Aki

AKi lat energi kimia.
Komponen asa disebut sel terdiri dari elekt positif) , PbO,
sebagai kat elektrolit H,SO,. Dalam sta u sel memiliki
tegangan s a aki yang memiliki teganga sel, aki yang
memiliki te dan seterusnya.”

2.4 Moto
Motor servo adalah sebuah perangkat atau aktuator putar (motor) yang dirancang dengan sistem kontrol umpan
balik loop tertutup (servo), sehingga dapat di set-up atau di atur untuk menentukan dan memastikan posisi sudut dari
poros output motor. Motor ser dari sebuah motor servo, bebe eter, dan sebuah
rangkaian ke er digunakan sebagai sensor,
poros motor putaran poros. Saat motQ
pDOros sesuai dengag

Jga berputar yang
vo akan berhenti.

2.5 Mikrokontroler Arduino N

Arduino Mega 2560 adalah papan mikrokor erbasiskan ATmega2560. Arduino Mega 2560 memiliki
54 pin digital input / output (dimana 15 pin dapat digunakan sebagai output PWM), 16 pin sebagai input analog, dan
4 pin sebagai UART (portserial hardware), 16 MHz kristal osilator, koneksi USB, jack power, header ICSP, dan
tombol reset. Ini semua yang diperlukan untuk mendukung microcontroller. Cukup dengan menghubungkannya ke
komputer melalui kabel USB atau power dihubungkan dengan adaptor AC — DC atau baterai untuk mulai
mengaktifkannya. Arduino Mega 2560 kompatibel dengan sebagian besar shield yang dirancang untuk Arduino
Duemilanove atau Arduino Diecimila. Arduino Mega 2560 adalah versi terbaru yang menggantikan versi Arduino
Mega.™.
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3. Pengujian dan Analisi
3.1 Pengujian Jarak

Pengujian jarak dilakukan dengan mengubah secara bertahap jarak antara sensor pengirim dan penerima
untuk mengetahui jarak terjauh yang dapat dijangkau oleh alat agar tetap mengikuti manusia.
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Pengujian Jarak Infra Merah

Dari gambar diatas dapat terliat bawa sensor penerima infrared hanya terbatas sampai 70cm. Hal ini
dipengaruhi oleh tegangan yang di berikan pada pengirim yang hanya 6 volt. Karena jika tegangan yang diberikan

melebihi 6 volt maka LED infra merah akan lebih vdan rusak.

3.2 Pengujian Akurasi Gerak
Pengujian Tingakat akurasi dilakukan dengan mencoba menjalankan alat sebanyak 30 kali. Tujuan
dilakukannya pengujian ini untuk mengetahui tingginya tingkat error yang terjadi pada alat saat mengikuti manusia.

Tabel 3.1 Pengujian tingkat akurasi gerak

No Kiri 16. [V N
1. N 17. | x N
2. N 18. [V N
3. N 19. [+ X
4. N 20. [+ N
5. v 21 |V N v
6. v 22. [V N v
7. x 23. |V A x
8. v 2K X v
9. v 25. [V N v
10. N 26. | X N
11, v 27. |V N v
12, v 28. |V v v
13. v 29. [ Al N v
14. | N N
15. 80% 90%

Dari tabel diatas terlihat bahwa alat dapat mengikuti manusia dengan total persentasi error yaitu 87,25%.
Alat dapat mengikuti manusia yang berjalan lurus dengan balk dengan hanya mengalami kegagalan 2 kali dari 30
kali percobaan. Namun alat mengalaml banyak error hmg k belok kanan dan kiri
alat memiliki error ya

3.3 Pengujian Akuras
Pada tahap pengujian ini alat akan dicoba untuk mengikuti manusia dengan sudut belok 15° 30°, 45°, 60°,

dan 90°. Percobaan dilakukan 10 kali aﬁar menietahui iersentase keberhasilan alat.
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Dari pengujian diatas dapat disimpulkan jika alat tidak bisa mengikuti manusia jika belokan yang pengguna
ambil melebihi 45%. Hal ini dikarenakan sensor penerima alat yang dibuat fokus ke bagian depan.

3.4 Peng

Pengujian ini dilakukan dengan menghitung kecepatan jalan alat dengan mengubah berat beban. Berat alat
tanpa beban adalah 5 Kg. Karena alat menggunakan motor servo dengan torsi 10 Kg, maka beban maksimal yang
dapat diberikan pada alat sebesar 5 Kg.

Tabel 3.2 Pengujian kecepatan

Beban (Kg) Kecepatan (m/s)
0 0,233
1 0,2

Pengujian Kecepatan

NoW

S~

© o ©
[EEN

\ Pengujian

====Kecepatan

Kecepatan (m/s)
o

0 1 2 3 4 5 6 7
Berat Beban (Kg)

Dari percobaan t, maka semakin berkurang
kecepatannya. Kecepatan alat ini tanpa beban adalah 0,23 m/s. Dengan beban 1 Kg kecepatan alat berkurang hingga
mencapai 0,2 m/s, dengan beban 2 Kg kecepatan alat adalah 0,196 m/s, dengan beban 3 Kg kecepatan alat adalah
0,18 m/s, saat beban menjadi 4 Kg kecepatan alat menjadi 0,17 m/s, dan pada batas maksimum beban kecepatan
alat 0,15 m/s.

3.5 Kuisioner
Kuisioner diberikan bagikan kepada petugas kebersihan Fakultas Ilmu Terapan Universitas Telkom.
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4. Penutup
4.1 Kesimpu
Sesuai dengan ha
1. Batas terja
2. Alat dapat
14%, dan belok
Alat dapat berbelo
Berat alat 5 Kg.
Maksimal berat beban 5Kg:
Maksimal kecepatan alat 0,23m/s defge
Sesuai dengan hasil kuisioner, Alat gerobak sampah otomatis penglkut manusia cukup membantu petugas
kebersihan.
4.2 Saran

Saran untuk penelitian serupa yang akan datang yaitu

Menggunakan penguat pada penerima infra merah agar jangkauan alat lebih jauh.

Posisi penerima infra merah yang diganti letaknya agar dapat menerima data yang lebih baik.

Mencoba menggunakan roda bebas yang cukup besar agar dapat melalui jalan yang tidak rata.

Mengganti roda bagian depan dengan roda yang memiliki penampang lebih luas agar gerak alat lebih
stabil.

dur 20 %, belok kanan

N o gk w

PONE
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5. Mengganti rangka alat dengan bahan atau bentuk yang berbeda agar alat lebih ringan.
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