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ABSTRACT

The role of robots that have the advantage of facilitating humans in technology
and even daily life, is very helpful in completing work. Robots are built from
simple to robots that are able to resemble human behaviour. However, in the
process of creating a robot, it is necessary to utilize other supporting
technologies, one of which can be used, namely the use of information technology
which can be in the form of a simulation. Simulation serves to get an imitation of
the dynamic behaviour of the movement and interaction of the robot which is very
close to real. In addition, simulation can be useful in reducing costs caused by
errors in designing. Therefore, the purpose of this research is to build a 3D
wheeled robot simulation movement in order to assist in building a real robot.
This research is supported by OpenGL because it is an API standard that can be
used to create graphics-based applications, both two-dimensional (2D) and three-
dimensional (3D) which will be more procedural than a descriptive graphical
API.

Keyword: Design, Simulation, 3D, Robot, OpenGL.



ABSTRAK

Peran robot yang memiliki kelebihan memudahkan manusia dalam teknologi
bahkan kehidupan sehari-hari, sangat membantu dalam menyelesaikan pekerjaan.
robot dibangun dari yang sederhana hingga robot yang mampu menyerupai
prilaku manusia. Namun, pada proses menciptakan sebuah robot perlu
memanfaatkan teknologi pendukung lainnya, salah satu yang dapat digunakan
yaitu pemanfaatan teknologi informasi yang dapat berupa sebuah simulasi.
Simulasi berfungsi untuk mendapatkan tiruan prilaku dinamik pergerakan dan
interaksi yang dimiliki oleh robot yang bersifat sangat mendekati real. Selain itu,
simulasi dapat bermanfaat dalam mereduksi pengeluaran biaya yang diakibatkan
kesalahan dalam melakukan perancangan. Maka dari itu, tujuan dari penelitian ini
membangun sebuah pergerakan simulasi 3D robot beroda agar dapat membantu
dalam membangun sebuah robot yang nyata. Penelitian ini didukung dengan
OpenGL karena merupakan standar APl yang dapat digunakan untuk membuat
aplikasi berbasis grafik, baik dua dimensi (2D) maupun tiga dimensi (3D) yang
akan lebih mengarah pada prosedural daripada sebuah deskriptif API grafis.

Kata  Kunci : Perancangan, Simulasi, Robot, 3D, OpenGL
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Manusia selalu berupaya membuat perangkat pembantu agar pekerjaan lebih
cepat dan ringan. Sebagai contohnya, perancangan dan pembuatan robot yang
semakin berkembang seiring tuntutan kebutuhan manusia. Robot juga sering
digunakan pada berbagai tugas yang tidak dapat ditangani langsung oleh manusia,
seperti pada bidang nuklir, kimia, perjalanan ke luar angkasa serta tugas-tugas lain
yang dapat dilakukan di lingkungan yang berbahaya. Robot yang dapat dijabarkan
sebagai seperangkat alat mekanik yang dapat melakukan kegiatan fisik dengan
menggunakan program atau kecerdasan buatan yang telah di buat oleh manusia,
ataupun dengan di awasi atau di control oleh manusia. Hal ini membuktikan
bahwa perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas
maupun kuantitas produksi berbagai pabrik maupun kebutuhan hidup sehari-
hari manusia. Selain itu, tingkat variasi robot juga semakin beragam, seperti sudah
menjangkau sisi hiburan maupun pendidikan bagi manusia. Guna menaikkan
tingkat kecerdasan sebuah robot ialah dengan menambah sensor pada robot
tersebut.

Perancangan dan membangun robot otomatis dapat mendongkrak kreativitas
dengan elektronika, manufacturing, komputasi, otomasi kendali, maupun proses
perakitan. Robot yang paling sederhana ialah mobil robot yang mampu
mengikuti jalur hitam/putih di lantai. Meskipun robot tersebut berupa
permainan, namun sifat, tujuan, dan fungsinya sebagai robot tetap ada, yaitu
memiliki gerak roda, dan dapat ditingkatkan hingga memiliki kecerdasan.
Indonesia mulai mengalami perkembangan teknologi robot pada tahun 2013, hal
berbeda dibandingkan dekade lalu sekitar tahun 2000, dimana minat masyarakat
Indonesia terbilang sangat minim dengan teknologi robot. Dengan sistem yang
semakin kompleks pada dunia nyata, dibutuhkan perkembangan penerapan
dalam sistem kontrol modern terutama pada bidang robotika. Penerapan ini

diharapkan dapat mengatasi setiap permasalahan yang ada di dunia nyata yang



terjadi pada industri-industri dan lingkungan lainnya yang membutuhkan
robotika.

Pada proses pembuatan sebuah robot tidak serta merta langsung pada
implementasi secara fisik, hal ini tentu akan meningkatkan resiko kesalahan pada
fisik robot itu sendiri, disamping itu dari segi material membutuhkan biaya yang
cukup mahal apabila terjadi kesalahan, kekurangan perhitungan dan hal-hal lain
yang dapat menyebabkan kegagalan pada penciptaan sebuah robot. Sehingga,
sebelum melakukan pengembangan robot diperlukan adanya simulasi terkait
rancangan bentuk, gerak dan perilakunya. Robot yang diaplikasikan pada
kehidupan sebenarnya didesain dengan bentuk yang sesuai dengan
kebutuhannya.

Pada penelitian ini dibangun sebuah simulasi robot 3D beroda yang dapat
bermanfaat pada proses pembuatan robot mobil, atau robot yang bergerak yang
membutuhkan rotasi dan pergeseran. Istilah simulasi dapat diartikan sebagai suatu
pelatihan yang meragakan dalam bentuk tiruan yang mirip dengan keadaan
sesungguhnya. Penggunaan simulasi dilakukan saat proses perancangan sebuah
produk sebelum diimplementasikan pada keadaan sesungguhnya. Hal ini juga
sangat bermanfaat karena penggunaan metode simulasi dapat mereduksi beban
biaya yang dapat diakibatkan kesalahan dalam melakukan perancangan.
Berdasarkan pemaparan latar belakang tersebut, maka penulis melakukan
penelitian dengan sebuah judul “SIMULASI GERAK ROBOT 3D BERODA
MENGGUNAKAN OPENGL”.

1.2. Rumusan Masalah
Masalah yang dihadapi dapat dirumuskan berdasarkan latar belakang masalah
yang dijelaskan di atas, yaitu:

1. Bagaimana membuat perancangan robot beroda 3D?
2. Bagaimana melakukan simulasi gerak robot 3D menggunakan openGL?

1.3. Batasan Masalah

Penelitian ini diberikan batasan masalah agar pembahasaan lebih terarah, ada

beberapa batasan masalah tersebut diantaranya:



1.4.

1.5.

1.6.

1. Penggambaran grafik tiga dimensi (3D) menggunakan bahasa

pemrograman Basic.

2. Penerapan konsep transformasi, rotasi, pergeseran menggunakan fungsi-

fungsi dari OpenGL.

3. Simulasi yang dirancang yaitu 1 buah robot dengan pergerakan yang

dikontrol oleh keyboard.

Tujuan Penelitian

Adapun tujuan dari penelitian yang dilakukan ini adalah :
Menerapkan OpenGL pada robot 3D Beroda menggunakan bahasa
pemrograman BASIC dan OpenGL
Menerapkan konsep transformasi, rotasi, pergeseran untuk gerak robot 3D

Beroda.

Manfaat Penelitian

1. Manfaat Bagi Pengembang Robot

a. Membantu memberikan informasi terkait robot beroda.

b. Membantu menghitung kekurangan pada rotasi atau pergeseran roda.

c. Membantu dalam perhitungan resiko kesalahan pembuatan robot
beroda.

2. Manfaat Bagi Penulis

a. Mengetahui kemajuan teknologi yang berkembang saat ini.

b. Manfaat penelitian tersebut dapat dijadikan referensi dalam
perancangan dan pembangunan sebuah aplikasi berbasis mobile
kedepannya.

c. Manfaat untuk penulis sebagai salah satu syarat untuk menyelesaikan
program studi Teknik Informatika S1 dan mendapatkan gelar Sarjana
Teknik Informatika (S. Kom).

Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut:

BAB | PENDAHULUAN



Pada bab ini dibahas Latar Belakang Masalah, Identifikasi
Masalah, Batasan Masalah, Tujuan Penelitian, Metodologi

Penelitian serta Sistematika Penulisan.



BAB Il

BAB Il

BAB IV

BAB V

TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab ini dipaparkan teori-teori yang didapat dari
sumber-sumber yang relevan untuk digunakan sebagai
panduan dalam penelitian serta penyusunan laporan tugas
akhir.

METODOLOGI PENELITIAN

Pada bab ini membahas mengenai tentang tahapan
penelitian dan pengumpulan sebuah data mengenai
penelitian.

HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini menguraikan tentang hasil dan pembahasan
dari penelitian yang sudah dilakukan oleh penulis mengenai
analisis, perancangan, dan penerapan aplikasi di instansi
terkait.

KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini dikemukakan kesimpulan yang diambil dari
hasil penelitian dan perancangan sistem, serta saran-saran
untuk pengembangan selanjutnya, agar dapat dilakukan
perbaikan-perbaikan di masa yang akan datang.
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