BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot quadruped adalah robot tipe berkaki dengan jumlah kaki sebanyak 4
dimana dengan pola langkah tertentu, kaki-kaki ini akan mampu untuk
menggerakan badan robot dan membuat robot berjalan. Pada masing-masing kaki
terdapat tiga sumbu kebebasan atau biasa disebut 3 Degree of Freedom (DoF).
Dengan penggunaan kaki 3DoF akan membuat pergerakan end-effector dapat
bergerak pada sumbu X,Y & Z, yang akan memudahkan robot dalam bergerak dan
berjalan.

Robot quadruped yang dirancang pada tugas akhir ini adalah robot
pemadam api berkaki yang telah disesuaikan dengan rule Kontes Robot Pemadam
Api Indonesia (KRPAI) dan telah dioptimasi untuk menjalankan misi-misi yang
dibutuhkan pada rule tersebut. Kontes ini diselenggarakan oleh Kemenristek-Dikti
dan diikuti oleh berbagai perguruan tinggi di Indonesia yang berada dibawah
naungan Kemenristek Dikti. Untuk dapat bersaing dalam kontes ini perlu dirancang
sebuah robot berkaki yang cepat dan handal dalam menjalankan misi.

Permasalahan yang sering dihadapai dalam perancangan robot berkaki adalah
bagaimana merancang pergerakan kaki, agar robot dapat bergerak dengan cepat,
stabil dan efisien. Untuk melakukan pengaturan posisi ini diperlukan pengaturan
sudut pada masing-masing joint, dimana dalam pengaturan joint yang
pergerakannya memutar akan sulit untuk menentukan posisi awal dan posisi akhir
kaki yang /inier. Tidak liniernya pergerakan end-effector dari posisi awal dan posisi
akhir akan mengakibatkan robot berguncang dan tidak stabil saat berjalan. Oleh
karena itu diperlukan suatu teknik yang dapat mengatur pergerakan yang diperlukan
oleh joint untuk mengatur end-effector kaki agar dapat berada pada posisi awal dan
posisi akhir yang tepat.

Sistem kinematika digunakan untuk menghitung hubungan antara sudut joint

dan posisi end-effector dalam koordinat cartesian. Terdapat dua jenis kinematika,



yaitu: Forward Kinematics dan Inverse Kinematics. Pada tugas akhir ini
digunakan inverse kinematics untuk merumuskan sudut yang diperlukan oleh joint
terhadap posisi end-effector. Sedangkan forward kinematics tidak digunakan dalam
tugas akhir ini dikarenakan forward kinematics memiliki fungsi yang terbalik

dengan inverse kinematics.

Pada tugas akhir ini digunakan inverse kinematics karena dibutuhkan suatu
rumusan yang berfungsi untuk mengubah posisi end-effector kaki menjadi sudut
yang dibutuhkan tiap-tiap joint. Sehingga programmer hanya perlu memasukan
koordinat end-effector kaki tanpa harus mengatur sudut joint satu persatu untuk

mencapai posisi tujuan.

Dengan perancangan gerak robot dengan inverse kinematics ini diharapkan
akan tercipta pergerakan robot yang cepat, stabil dan efisian dalam menyelesaikan

misi pemadaman api Kontes Robot Pemadam Api Indonesia.

1.2 Perumusan Masalah

1. Bagaimana merumuskan inverse kinematics pada robot quadruped?
2. Bagaimana merancang pergerakan robot quadruped dengan Inverse
Kinematics?

1.3 Pembatasan Masalah

Untuk menyederhanakan permasalahan pada Tugas Akhir ini, maka
diberikan batasan masalah sebagai berikut :
1. Hanya membahas penerapan Inverse Kinematics pada robot quadruped.
2. Robot quadruped yang digunakan hanya di khususkan untuk mengikuti
Kontes Robot Pemadam Api Indonesia (KRPAI).



1.4  Tujuan
Tujuan dari penelitian ini adalah :

1. Untuk merumuskan inverse kinematics pada robot quadruped.

2. Untuk menciptakan pergerakan robot quadruped dengan inverse kinematics.

1.5  Manfaat
Manfaat yang dapat diambil dari penyusunan tugas akhir ini adalah sebagai

berikut:

1. Sebagai sarana untuk mengimplementasikan ilmu yang telah penulis
pelajari selama menjalani perkuliahan di program studi Teknik Elektro,
Fakultas Teknologi Industri.

2. Mengembangkan kemampuan robot berkaki untuk mengikuti Kontes Robot
Pemadam Api Indonesia.

3. Berpartisipasi dalam peningkatan Ilmu Pengetahuan dan Teknologi di
bidang robotika.

1.6  Sistematika Penulisan
Sistematika penulisan tugas akhir ini terbagi menjadi 5 bab, yaitu :

BAB I PENDAHULUAN
Membahas tentang latar belakang, perumusan masalah, pembatasan
masalah, tujuan dan sistematika penulisan.

BAB II LANDASAN TEORI

Membahas tentang konsep dan prinsip dasar yang diperlukan dalam

memecahkan masalah dalam Tugas Akhir.



BAB III PERANCANGAN SISTEM

Pada bab ini diuraikan secara rinci desain perancangan alat Tugas Akhir

baik perancangan hardware maupun perancangan sofiware.
BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA

Memuat hasil pengujian dari alat yang dibuat serta analisa dari hasil

pengujian alat tersebut.
BAB V PENUTUP

Bagian ini berisi kesimpulan dari hasil tugas akhir dan saran-saran teknis

kepada pembaca.



