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1. Kompetensi

Mahasiswa mampu membuat program navigasi gerakan dasar robot parallax BOE dengan sensor infra merah
2. Sub Kompetensi 

· Dapat membuat program aplikasi sensor infra merah
· Dapat memprogram robot BOE bernavigasi secara baik
3. Dasar Teori 

BOE Shield-Bot sudah bisa menggunakan kumis untuk berkeliling, tapi hanya mendeteksi rintangan saat menabrak halangan/benda. Bukankah lebih mudah jika BOE Shield-Bot bisa "melihat" objek dan kemudian memutuskan apa yang harus dilakukan terhadap penghalang tersebut? Nah, itulah yang bisa dilakukan dengan lampu depan inframerah dan mata seperti yang ditunjukkan di bawah ini. Setiap lampu adalah LED inframerah di dalam tabung yang mengarahkan cahaya ke depan, sama seperti senter. Setiap mata adalah penerima inframerah yang mengirim sinyal tinggi / rendah Arduino untuk menunjukkan apakah ia mendeteksi cahaya LED inframerah yang dipantulkan sebuah benda.
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Inframerah disingkat IR, dan adalah sinar yang mata manusia tidak dapat mendeteksi (untuk gambar warna spektrum cahaya yang terlihat, lihat http://learn.parallax.com/lightspectrum). LED IR yang diperkenalkan di bab ini memancarkan cahaya inframerah, seperti LED merah yang telah kita gunakan untuk memancarkan cahaya tampak.
Receiver infra merah di bab ini mendeteksi cahaya inframerah, mirip dengan fototransistor pada bab terakhir. Tapi, ada perbedaannya - receiver inframerah ini tidak hanya mendeteksi cahaya sekitar, namun didesain untuk mendeteksi cahaya inframerah yang berkedip dan menyala dengan sangat cepat.
LED inframerah yang digunakan oleh BOE Shield-Bot sebagai lampu kecil sebenarnya sama seperti yang bisa Anda temukan di TV mana pun. Remote TV memancarkan LED IR untuk mengirim pesan ke TV Anda. Mikrokontroler di TV Anda mengangkat pesan-pesan itu dengan penerima inframerah seperti yang digunakan BOE Shield-Bot Anda.
[image: image2.png]»

— 5V 3 /’
: i) =y
- — Signal 1 GND 27/

Signal 1
Infrared LED Infrared Receiver




4. Alat dan Instrument  
· Robot Mobile Arduino Parallax


1 buah 

· Software Arduino IDE


1 buah
· Laptop/computer PC
· Infra merah LED dan receiver
4. Langkah Kerja 
a. Rakit LED inframerah ke selongsongnya seperti gambar
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b. Rakit inframerah LED dan receiver ke chasing BOE bot seperti gambar berikut :
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c. Buka kode program TestLeftIr.ino 
d. Upload program ke Arduino, dan buka serial monitor di Arduino IDE

e. Amati jendela serial monitor saat penghalang/benda didekatkan dan dijauhkan dari sensor
f. Rakit indicator LED di pin 7 dan 8 sebagai pengganti serial monitor seperti gambar berikut :
[image: image6.png]


  [image: image7.png]Servos

anode
(+) Ieads

o

01234
readboard ANALOG IN|
readboard + Servo





g. Buka kode TestBothIrAndInciators.ino run dan upload ke arduino.
h. Amati jendela serial monitor saat penghalang/benda didekatkan dan dijauhkan dari sensor
i. Amati pula nyala LED.

j. Buka kode Roamingwithir.ino, upload dan run program tersebut.

k. Amati pergerakan robot jika ada penghalang maupun tanpa penghalang didepannya.

Tugas :

Rancang aplikasi BOE Shield-Bot yang berputar perlahan di tempat sampai mendeteksi benda. Begitu mendeteksi benda, benda itu terkunci dan mengejar benda itu. Ini adalah perilaku 'SumoBot' klasik.
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