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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang  

 Robotika kini telah menjadi bagian dari kehidupan dan menjadi salah satu 

perkembangan teknologi suatu negara. Beberapa negera maju terus berupaya 

untuk terus mengembangkan penelitian di dunia robotika. Mulai dari robot yang 

ditugaskan untuk misi-misi berbahaya, robot industri, robot pelayan manusia, 

hingga robot yang beraksi di dunia entertainment. Dari sekian banyak macam 

robot yang terus dipertandingkan sampai saat ini adalah robot ABU Robocon, 

dimana robot ini setiap tahunnya mengambil tema yang berbeda-beda tergantung 

tempat atau tuan rumah yang mengelar ajang kontes robot tersebut. 

 Tahun 2018 ini, Indonesia kembali akan mengikuti kontes robot tingkat 

Internasional ABU Robocon 2018 yang akan berlangsung di Ninh-Binh, Vietnam, 

pada tanggal 26 Agustus 2018, yang merupakan lomba yang ketujuhbelas, dimana 

Tim Robot yang mewakili Indonesia akan berkompetisi dengan 20 tim Robot 

peserta dari negara-negara anggota Asia-Pacific Broadcasting Union (ABU) di 

seluruh dunia. Seleksi dan evaluasi tem robot yang akan mewakii Indonesia, 

dilakukan melalui Kontes Robot ABU Indonesia (KRAI) yang dilaksanakan 

secara bertahap dalam bentuk kontes tingkat Regional dan tingkat Nasional. 

 Pada pertandingan tahun ini tuan rumah Vietnam mengambil tema lempar 

bola berkah, dimana dalam pertandingan ini tim harus menyiapkan dua buah robot 

yang mana robot-robot ini memiliki tugas yang berbeda, dimana robot pelempar 

bola didisain agar berjalan secara otomatis mengikuti garis putih yang sudah ada 

diarena pertandingan, sedangkan robot pengambil bola sendiri digerakkan secara 

manual sehingga robot pengambil bola ini harus bisa berjalan bebas sehingga 

biasa mengambil bola pada tempatnya dan memberi bola kepada robot pelempar. 

 Berdasarkan latar belakang di atas maka penulis mengangkat judul 
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“Rancang bangun robot manual pengambil bola menggunakan joystick wireless”. 

Perancangan robot ini diharapkan agar robot manual dapat begerak bebas dan 

akurat sesuai yang diinginkan, dalam perancangan robot ini penulis juga 

memanfaatkan tekanan angin yang digunakan untuk menolak dan menarik 

pneumatik, pneumatik di sini dimanfaatkan sebagai penjepit bola dan sebagai 

penolak maju dan mundurnya tuas penjepit agar memudahkan pemain pada saat 

ingin mengambil bola yang jauh dari jangkauan penjepit bola itu sendiri. 

 

1.2  Rumusan Masalah 

 Berdasarkan latar belakang penelitian dapat disusun rumusan masalah 

sebagai berikut: 

1. Bagaimana mendisain robot manual agar dapat begerak bebas. 

2. Bagaimana mendisain penjepit bola dan penolak tuas penjepit pada robot 

manual agar dapat dengan mudah mengambil bola dan memberi bola. 

 

1.3 Batasan Masalah 

Berdasarkan rumusan masalah yang telah dikemukakan, maka agar 

pembahasan tidak melebar dan terarah dalam tugas akhir ini dibatasi pada: 

1. Joystik wireless hanya memberi perintah gerak motor dan valve. 

2. Disain robot hanya sebatas berjalan bebas dan mengambil bola pada 

tempat yang sudah dibuat sendiri. 

3. Penjepit tali bola didisain menggunakan penumatik. 

4. Pengujian robot hanya sebatas ukuran arena yang sudah ditetapkan. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

 Adapun tujuan dari tugas akhir ini yaitu: 

1. Untuk memudahkan pengendali dalam melakukan pengendalian robot 

pada saat pertandingan. 

2. Menghasilkan gerak robot yang akurat pada saat mengambil dan memberi 

bola. 

3. Memberi jangkauan yang lebih jauh pada saat mengendalikan robot. 
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1.5 Manfaat Penelitian 

 Adapun manfaat penelitian dari tugas akhir ini yaitu: 

1. Hasil yang diharapkan dari tugas akhir ini ialah agar robot manual dapat 

dengan mudah dikendalikan atau dimainkan. 

2. Memudahkan bagi pengendali dalam memanufer robot manual. 

3. Memperkaya penelitian dalam bidang robotika untuk kedepanya. 

1.6 Sistematika Penulisan Laporan 

 Dalam penulisan laporan tugas akhir ini, penulis membuat sistematika 

penulisan sebagai berikut: 

BAB I    : Pendahuluan 

 Pada bab ini menguraikan secara singkat tentang latar belakang, 

rumusan masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat dan 

sistematika penulisan laporan. 

BAB II    : Landasan Teori 

Pada bab ini menguraikan secara singkat tinjauan pustaka yang 

terdiri dari rangkuman beberapa buah jurnal yang berkaitan 

dengan judul yang dibuat oleh penulis untuk dijadikan referensi 

sekaligus untuk membuktikan bahwa judul tugas akhir yang 

dibuat oleh penulis memiliki perbedaan tertentu yang 

menunjukkan bahwa judul dalam tugas akhir ini belum pernah 

dibuat oleh siapapun. Pada bab ini juga dimuat landasan teori 

secara umum yang disertai dengan teori-teori dasar yang 

menunjang untuk penyusunan proposal ini sesuai dengan judul 

yang diangkat penulis dalam tugas akhir ini. 

BAB III   : Metodologi Penelitian 

 Pada bab ini menjelaskan tahapan perancangan yang terdiri dari 

study literatur, perancangan alat, disain alat, hingga merakit alat. 

Pada bab ini juga dilengkapi dengan blok diagram sistem kerja 

alat dan flowchart yang menguraikan secara singkat jalan 

program pada alat. 
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BAB IV : Hasil Perancangan dan Analisa 

Pada bab ini menjelaskan tentang pengujian komponen-

komponen yang terkoneksi pada mikrokontroler, serta pengujian 

pengontrolan robot terhadap jauhnya jarak ketika proses 

pengontrolan berlangsung. 

BAB V  :  Kesimpulan dan Saran 

Pada bab ini berisi kesimpulan terhadap hasil dan pengujian 

yang telah dilakukan, serta saran bagi penulis guna untuk 

memperbaiki kesalahan terhadap perancangan yang telah 

dilakukan. 


