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SENSOR ULTRASONIC MENYILANG PADA MOBILE ROBOT  

 

 

Bidang Teknik Invensi 10 

 

Invensi ini berhubungan dengan sensor ultrasonic menyilang 

pada mobile robot, yang berfungsi untuk mendeteksi keberadaan 

benda di sebelah depan kanan dan sebelah depan kiri.  

 15 

Latar Belakang Invensi 

 

Robot Mobil atau Mobile Robot adalah konstruksi robot yang 

ciri khasnya mempunyai actuator  berupa roda untuk menggerakkan 

keseluruhan badan robot tersebut, sehingga robot tersebut dapat 20 

melakukan perpindahan posisi dari satu titik ke titik yang lain. 

Robot tersebut mampu berfikir menentukan apa yang harus 

dilakukan berdasarkan masukan dari sensor yang dipasang. Salah 

satu sensor yang hampir selalu ada adalah sensor jarak. Sensor 

ultrasonic adalah sensor yang menggunakan gelombang mekanik 25 

longitudinal dengan frekuensi antara 40–50 KHz  yang digunakan 

untuk memperkirakan jarak kemudian menentukan tindakan misalnya 

belok kiri atau kanan, maju atau mundur. 

Permasalahn selama ini sensor ultrasonic dipasang mengarah 

lurus kedepan dengan posisi di tengah, sisi kanan dan kiri 30 

tergantung medan yang akan dilalui. Penghalang yang dihadapi 

adalah bidang datar, sehingga tidak masalah dengan sensor yang 

dipasang lurus kedepan. Pada kenyataannya di lapangan tidak 

selalu penghalang berupa bidang datar saja. Penghalang pada 

bagian sudut atau dapat berupa lembaran seperti daun pintu, 35 

sehingga sangat mungkin ada bagian diluar coverage area sensor 

ultrasonik. Hal ini yang dapat menyebabkan tabrakan antara robot 

dengan penghalang, begitu juga jumlah sensor yang dibutuhkan 

akan lebih banyak untuk mengcover area yang berada di 

sekelilingnya. 40 

https://pdki-indonesia.dgip.go.id/index.php/paten/NDBxdEoxN0tsNUM2ZTNqKzBpZFd6QT09?q=sensor+ultrasonic+menyilang&type=1
https://pdki-indonesia.dgip.go.id/index.php/paten/NDBxdEoxN0tsNUM2ZTNqKzBpZFd6QT09?q=sensor+ultrasonic+menyilang&type=1
https://pdki-indonesia.dgip.go.id/index.php/paten/NDBxdEoxN0tsNUM2ZTNqKzBpZFd6QT09?q=sensor+ultrasonic+menyilang&type=1
https://id.wikipedia.org/wiki/Robot
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Navigasi mobile robot menggunakan 3 buah sensor ultrasonic 

yang terpasang pada bagian depan dan samping kanan dan kiri. 

Penentuan arah belokan dilakukan dengan membandingkan 

perhitungan sensor ultrasonic kanan, kiri dan tengah dengan 5 

metode wall-following (Lim, Lee, Tewolde, & Kwon, 2014). Sensor 

menggunakan smartphone  seperti  kamera, gyroscope, dan 

accelerometer sehingga biaya yang dikeluarkan lebih murah.  

Pemasangan yang pernah dilakukan dengan 8 buah sensor 

ultrasonik yang dipasang pada posisi depan, kanan dan kiri yang 10 

dilakukan oleh (Nurmaini Siti, 2009) Mobile robot diuji dengan 

halangan datar dan halangan silinder dengan perhitungan jarak 

10-40 cm dan sudut 300 - 650  terhadap halangan dengan error 

1,64% - 6,25 %. Pada sudut  150 - 200 menunjukkan halangan datar 

dan halangan silinder menghasilkan data yang sama. 15 

Dari kedua pemasangan sensor diatas menunjukkan bahwa 

pemasangan arah sensor yang lurus mempunyai cakupan area lebih 

kecil dibanding dengan pemasangan arah menyilang, dimana dengan 

arah menyilang ini akan dicover semua area di depan mobile robot 

bahkan samping depan kanan maupun depan kiri, dengan cukup 20 

menggunakan 2 buah sensor. 

 

Ringkasan Invensi 

 

Invensi ini dimaksudkan untuk mendeteksi keberadaan benda 25 

secara terbalik yaitu sensor yang dipasang disebelah kiri akan 

mendeteksi keberadaan benda di sebelah depan kanan dan sensor 

yang dipasang disebelah kanan akan mendeteksi keberadaan  benda 

di sebelah depan kiri. Sensor ultrasonic menyilang pada mobile 

robot yang sesuai dengan invensi ini untuk menghindari halangan, 30 

yang mancakup dua buah sensor (B1 dan B2) yang dipasang 

berhadapan dengan sudut α=35-55o. 

 

 

 35 
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Uraian Singkat Gambar 

 

Gambar 1 adalah skema pemasangan 2 sensor ultrasonic pada 

mobile robot, dimana sensor akan mendeteksi keberadaan benda di 

sebelah depan kanan dan sebelah depan kiri, yang sesuai dengan 5 

invensi ini. 

 

Uraian Lengkap Invensi 

 

Sensor ultrasonic menyilang pada mobile robot untuk 10 

menghindari halangan, yang mancakup dua buah sensor (B1 dan B2) 

yang dipasang berhadapan dengan sudut α=35-55o. Sensor ultrasonic 

menyilang pada mobile robot untuk menghindari halangan yang 

sesuai dengan invensi ini, dimana sensor (B1 dan B2) akan 

bekerja terbalik, sensor yang dipasang di sebelah kanan akan 15 

mendeteksi halangan(c1) benda (X) yang berada di sebelah depan 

dan kiri, dan sensor yang dipasang di sebelah kiri akan 

mendeteksi halangan c2) benda (Y) yang berada di sebelah depan 

dan kanan.  

Dalam invensi ini istilah “menyilang” dimaksudkan bahwa 20 

pemasangan sensor ultrasonic yang dipasang di sebelah kanan 

diarahkan miring ke sebelah kiri sebesar sudut 35-55o kemudian 

sensor kedua dengan jarak pemasangan antara 35,01cm sampai 

dengan 71,41cm, yang dipasang di sebelah kiri diarahkan miring 

ke sebelah kanan sebesar sudut 35-55o.   25 

Sensor ultrasonic menyilang pada mobile robot yang sesuai 

dengan dengan invensi ini sebagaimana ditunjukkan dalam Gambar 

1, mencakup suatu sensor 1 yang dipasang di sebelah kanan  

diarahkan miring ke sebelah kiri sebesar sudut 35-55o , kemudian 

sensor 2 dengan jarak pemasangan antara 35,01cm sampai dengan 30 

71,41cm, yang dipasang di sebelah kiri diarahkan miring ke 

sebelah kanan sebesar sudut 35-55o.  Pancaran sinar (c1) dari 

sensor 1 mengarah kepada benda penghalang X dimana sensor ini 

akan menangkap keberadaan benda X ini sebagai inputan sensor 

untuk dilakukan langkah menghindar.  35 

Keragaman modifikasi yang tidak keluar dari inti dan 

lingkup invensi ini akan jelas bagi orang yang ahli dibidangnya 
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dari pengungkapan ini. Oleh karenanya, klaim berikut dimaksudkan 

untuk mencakup rangkaian spesifik yang disebut disini dan juga 

modifikasi-modifikasi, variasi-variasi dan persamaan- 

persamaannya. 

5 
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Klaim 

 

1. Sensor ultrasonic menyilang pada mobile robot untuk 

menghindari halangan, yang mancakup dua buah sensor (B1 dan 

B2) yang dipasang berhadapan dengan sudut α=35-55o. 5 

2. Sensor ultrasonic menyilang pada mobile robot untuk 

menghindari halangan yang sesuai dengan klaim 1 dimana sensor 

(B1 dan B2) akan bekerja terbalik, sensor yang dipasang di 

sebelah kanan akan mendeteksi halangan(c1) benda (X) yang 

berada di sebelah depan dan kiri, dan sensor yang dipasang di 10 

sebelah kiri akan mendeteksi halangan c2) benda (Y) yang 

berada di sebelah depan dan kanan.  
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Abstrak 

 

SENSOR ULTRASONIC MENYILANG PADA MOBILE ROBOT  

 

Invensi ini berhubungan dengan sensor ultrasonic menyilang 5 

pada mobile robot untuk menghindari halangan, yang mancakup dua 

buah sensor (B1 dan B2) yang dipasang berhadapan dengan sudut 

α=35-55o, dimana sensor (B1 dan B2) akan bekerja terbalik, sensor 

yang dipasang di sebelah kanan akan mendeteksi halangan(c1) 

benda (X) yang berada di sebelah depan dan kiri, dan sensor yang 10 

dipasang di sebelah kiri akan mendeteksi halangan c2) benda (Y) 

yang berada di sebelah depan dan kanan. 
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Gambar 1  


