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1. Kompetensi

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

· Dapat membuat program sensor sentuh
· Dapat memprogram robot BOE bernavigasi secara baik
3. Dasar Teori 
Saklar taktis juga disebut switch bumper atau switch sentuh, dan mereka memiliki banyak kegunaan dalam robotika. Robot yang diprogram untuk mengambil objek dan memindahkannya ke ban berjalan lain mungkin mengandalkan tombol taktis untuk mendeteksi objek. Garis pabrik otomatis mungkin menggunakan switch taktis untuk menghitung benda, dan untuk menyelaraskan bagian-bagian untuk langkah tertentu dalam proses pembuatan. Dalam setiap kasus, switch memberikan masukan yang memicu beberapa bentuk keluaran terprogram. Masukan dipantau secara elektronik oleh prosesor peralatan, yang mengambil tindakan yang berbeda tergantung pada apakah tombol ditekan atau tidak ditekan. Switch Whisker memberi BOE Shield-Bot kemampuan untuk merasakan sekitarnya melalui sentuhan saat berkeliaran, seperti kumis kucing.
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Cara memasang sensor wisker :
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Kemudian hubungkan dengan shieldboar arduino :
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Whiskers (kumis) dihubungkan ke ground (GND) karena lubang berlapis di tepi luar papan semuanya terhubung ke GND. Standoff dan baut logam memberikan sambungan listrik ke masing-masing wiskers. 
Karena setiap wisker terhubung ke digital I / O, Arduino dapat diprogram untuk mendeteksi tegangan yang diterapkan pada setiap rangkaian, 5 V atau 0 V. Pertama, tetapkan setiap pin ke mode input dengan pinMode (pin, mode), dan kemudian mendeteksi keadaan pin, HIGH atau LOW, dengan fungsi digitalRead (pin).

Lihatlah gambar di bawah ini. Di sebelah kiri, rangkaian berlaku 5 V bila kumisnya tidak ditekan, jadi digitalRead (7) kembali 1 (HIGH). Di sebelah kanan, rangkaian berlaku 0 V saat kumis ditekan, jadi digitalRead (7) mengembalikan 0 (RENDAH).
Yang paling penting, kode Anda dapat menyimpan nilai pengembalian dalam variabel, seperti wLeft dan wRight, dan kemudian menggunakannya untuk memicu tindakan atau membuat keputusan.
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4. Alat dan Instrument  
· Robot Mobile Arduino Parallax


1 buah 

· Software Arduino IDE


1 buah
· Laptop/computer PC
4. Langkah Kerja 
a. Rakit whisker/kumis ke badan robot parallax BOE bot seperti gambar
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b. Buka kode program DisplayWhiskerStates.ino 
c. Upload program ke Arduino, dan buka serial monitor di Arduino IDE

d. Amati jendela serial monitor saat kumis belum ditekan dan saat ditekan.

e. Buka kode program RoamingWithWhiskers.ino , upload dan run program tersebut. 

f. Amati pergerakan robot dan sesekali dihadapan robot diberi penghalang agar whisker/kumis tersentuh penghalang, amati apa yang terjadi.

g. Cermati penjelasan program RoamingWithWhiskers.ino di ebook panduan BOE shield-bot.

h. Buka kode program EscapingCorners .ino , upload dan run program tersebut. 

i. Amati pergerakan robot dan letakkan robot di sudut suatu ruangan agar whisker/kumis tersentuh penghalang, amati apa yang terjadi.

j. Cermati penjelasan program EscapingCorners .ino di ebook panduan BOE shield-bot.
Tugas :

Modifikasi kode program RoamingWithWhiskers.ino sehingga BOE Shield-Bot menjelajah/bergerak dalam lingkaran berdiameter 1  meter. Saat Anda menyentuh satu kumis, itu akan menyebabkan BOE Shield-Bot melakukan perjalanan dalam lingkaran yang lebih ketat (diameter yang lebih kecil). Saat Anda menyentuh kumis lainnya, ini akan menyebabkan BOE Shield-Bot menavigasi lingkaran berdiameter lebih lebar.
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