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1. Kompetensi

Mahasiswa mampu membuat program navigasi gerakan dasar robot parallax BOE
2. Sub Kompetensi 

· Dapat membuat program gerak dasar robot
· Dapat memprogram robot BOE bernavigasi secara baik
3. Dasar Teori 
Seperti gerakan roda mobil, jika akan bergerak maju, roda akan berputar berlawanan arah untuk sisi roda yang berbeda. Yang kiri berputar berlawanan jarum jam maka yang kanan akan searah jarum jam. 
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Contoh program untuk menggerakkan robot maju selama tiga detik adalah sebagai berikut :
Pertama, library Servo harus disertakan sehingga sketsa Anda dapat mengakses fungsinya:

#include <Servo.h> // Include servo library


Selanjutnya, sebuah Servo harus dinyatakan dan diberi nama unik untuk setiap roda:

Servo servoLeft; // Declare left & right servos 

Servo servoRight;


Kemudian pada void setup (), ditulis program untuk memastikan koneksi untuk masing-masing servo ke pin digital Arduino yaitu pin 12 dan 13.  Ingat bahwa kita membutuhkan roda kiri dan kanan BOE Shield-Bot untuk berlawanan arah untuk melaju ke depan. Fungsi panggil servoLeft.writeMicroseconds (1700) membuat servo kiri menjadi kecepatan penuh berlawanan arah jarum jam, dan fungsi panggil servoRight.writeMicroseconds (1300) membuat roda kanan berputar dengan kecepatan penuh searah jarum jam. Hasilnya adalah gerak maju.

void setup() // Built-in initialization 

{

servoLeft.attach(13); // Attach left signal to pin 13 

servoRight.attach(12); // Attach right signal to pin 12

servoLeft.writeMicroseconds(1700); // Left wheel counterclockwise 

servoRight.writeMicroseconds(1300); // Right wheel clockwise 

delay(3000); // ...for 3 seconds 

servoLeft.detach(); // Stop sending servo signals 

servoRight.detach(); 

}

4. Alat dan Instrument  
· Robot Mobile Arduino Parallax


1 buah 

· Software Arduino IDE


1 buah
· Laptop/computer PC
4. Langkah Kerja 
a. Rakit motor servo ke badan robot parallax BOE bot seperti gambar
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Buka program untuk menggerakkan robot maju, belok kanan, belok kiri dan mundur yaitu 
ForwardLeftRightBackward.ino, running program tersebut.
b. Amati gerakan robot yang terjadi.
c. Ubah program ForwardLeftRightBackward.ino dengan perintah berikut untuk mencoba gerakan pivot :
// Pivot forward-left 

servoLeft.writeMicroseconds(1500); // Left wheel stop 

servoRight.writeMicroseconds(1300); // Right wheel clockwise
// Pivot forward-right 

servoLeft.writeMicroseconds(1700); // Left wheel counterclockwise 

servoRight.writeMicroseconds(1500); // Right wheel stop 

// Pivot backward-left 

servoLeft.writeMicroseconds(1500); // Left wheel stop 

servoRight.writeMicroseconds(1700); // Right wheel counterclockwise 

// Pivot backward-right 

servoLeft.writeMicroseconds(1300); // Left wheel clockwise 

servoRight.writeMicroseconds(1500); // Right wheel stop
d. Tambahkan nilai delay yang tepat untuk masing-masing gerakan pivot sehingga bisa berputar 90 0 .
e. Buka dan running program ForwardOneSecond.ino, 
f. Ukur jarak tempuh gerakan maju robot tersebut.
g. Jika robot ingin bergerak sejauh 40 cm   maka cari data nilai waktu microsecond dengan rumus berikut :
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h. Masukkan nilai tersebut ke program ForwardOneSecond.ino dan uji coba apakah robot bisa bergerak sejauh 40 cm.
i. Buka program ManeuverSequence.ino, Running dan amati gerakan robot yang terjadi.
5. Tugas

Buat program gerakan robot agar bisa bergerak mengelilingi satu ubin marmer ukuran 40 x 40 cm.
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