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Abstrak
 

Tujuan dari skripsi ini untuk merancang metode kompensasi untuk mengurangi sentakan yang terjadi pada

saat robot bergerak di lintasannya. Sensor accelerometer digunakan untuk membaca percepatan selama robot

bergerak. Pada saat percepatan meningkat dalam waktu singkat, terjadi efek sentakan. Efek dari sentakan ini

adalah gerakan robot terlihat tidak halus. Untuk tujuan itu dirancang suatu metode dan diujikan dengan

lintasan lurus dan berbelok-belok. Strategi yang di usulkan adalah dengan metode kompensasi waktu,yaitu

dengan memperlama waktu tempuh robot, kedua dengan mengurangi kecepatan yang proporsional dengan

percepatan yang dirasakan robot, dan terakhir adalah metode kombinasi.Dari hasil pengujian pada lintasan

lurus dan berbelok, kompensasi dengan kompensasi percepatan dan waktu lebih baik dalam mengurangi

sentakan.

......This thesis objective is to design compensation method to reduce jolt that occure when robot move in it

trajectory. Accelerometer is used to measure the acceleration when the robot move. The jolt occure when the

acceleration increase in the short time. The jolt make robot movement doesn’t smooth. For this purpose a

severeral method is propose and tested. The method are prolong total robot time to acomplished the

trajectory, decrease robot control system speed that is proportional to accelerometer reading,and

combination method of time and acceleration compensation. On straight and twist trajectory, time and

accleration compensation give the best result.
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