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1. Kompetensi

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

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

Pada labsheet 6 kita sudah bisa menggunakan sensor infra merah sebagai pendeteksi halangan benda sebagai dasar penentuan navigasi gerakan robot. Akan lebih baik lagi jika dalam menggunakan infra merah selain sebagai sensor untuk mendeteksi adannya halangan di depan robot juga bisa menunjukkan adanya informasi besarnya jarak antara robot dengan penghalang tersebut. Salah satu teknik yang bisa dipergunakan disebut frequency sweep. Teknik ini menguji keluaran rangkaian elekronik menggunakan beberapa variasi frekuensi masukan.

Berikut ini adalah gambar grafik dari sensitivitas receiver /detector infra merah tipe Panasonic PNA4602M. Dari gambar tersebut terlihat bahwa IR detector akan sangat sensitive pada frekuensi 38 kHz yang ditandai dengan puncak sensitivitas terjadi pada range frekuensi tersebut. Sensitivas menurun sampai 50% nya pada frekuensi 40kHz. 
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Nilai frekuensi dengan sensitivitas tertinggi menandakan kemampuan mendeteksi benda penghalang yang letaknya lebih jauh dibandingkan dengan frekuensi yang memeiliki sensitivitas yang rendah.  Ada cara yang bisa digunakan untuk menunjukkan jauh dekatnya suatu benda yang bisa dideteksi menggunakan sensor infra merah, ditunjukkan pada gambar berikut :
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Dari gambar tersebut bisa disimpulkan bahwa untuk benda yang berada di zona 3 akan mampu dideteksi oleh sensor infra merah dengan frekuensi 39 kHz dan 38 kHz. Jika digunakan frekuensi kerja sebesar 40 sd 42 kHz maka objek tersebut tidak bisa dideteksi.

Fungsi kode irDistance memungkinkan kita untuk mengukur jarak objek menggunakan sensor infra merah berdasarkan teknik di atas. Misalnya kode irDistance (9,10) akan mengecek jarak benda dengan sensor infra merah bagian kiri robot menggunakan zona deteksi benda seperti gambar diatas.
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Fungsi irDetect akan memberikan nilai 1 jika tidak bisa melihat benda dan akan memberikan nilai 0 jikabisa mendeteksi benda. Perintah distance += irDetect(irLedPin, irReceivePin, f)  akan menghitung jumlah berapa kali objek tidak terdeteksi. Setelah satu kali siklus for loop selesai, variabel distance  menyimpan nilai berapa kali sensor IR tidak bisa mendeteksi benda. Semakin banyak nilai ini maka akan semakin jauh jarak benda tersebut. Sehingga nilai variabel distance akan sesuai dengan angka zone lokasi benda tersebut.
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 DisplayBothDistance.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
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f. Dapatkan nilai seperti gambar di atas di serial monitor. Simpan hasilnya untuk laporan.

g. Buka kode program FollowingShieldBot.ino, upload ke robot BOE yang sudah dirakit sensor infra merah. 

h. Letakkan sebuah penghalang di depan robot, cari jarak saat robot BOE tidak bergerak.

i. Pindahkan penghalang menjauhi robot BOE, amati apakah robot akan bergerak lebih cepat untuk mendekati jarak benda yang sudah ditetapkan.

j. Pindahkan penghalang mendekati robot BOE, apakah robot BOE akan mundur untuk mempertahankan jarak benda yang suadah ditentukan ( di program jaraknya merupakan jarak zone 2).

k. Pergunakan dua buah robot BOE Shield yang sudah dipasang sensor infra merah seperti gambar berikut :
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l. Buka kode program SlowerIrRoamingForLeaderBot.ino dan upload untuk robot yang rencananya diletakkan di depan sebagai leader.

m. Buka kode program FollowingShieldBot.ino dan upload untuk robot yang dijadikan sebagai pengikut di belakang robot leader / robot shadow.
n. Jalankan robot leader dan shadow, amati apakah robot shadow bisa mengikuti robot leader dengan jarak yang sudah diteteapkan.
Tugas :

Modifikasi jarak acuan benda dengan robot dan nilai konstanta Kp untuk gerakan navigasi yang lebih sensitive.
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