Perancangan Robot Penuntas Rubik dengan Algoritma Kociemba menggunakan Ardunio
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Abstrak

Rubik's Cube adalah sebuah permainan berbentuk kubus yang menarik dan menantang, sehingga banyak dijadikan sebagai ajang perlombaan dengan berbagai macam kategorinya. Untuk menuntaskan sebuah Rubik's Cube, secara matematis, memiliki kerumitan yang amat tinggi karena memiliki kemungkinan penyelesaian yang amat banyak. Sehingga, dibutuhkan waktu yang sangat lama untuk mendaftar seluruh kemungkinan-kemungkinan tersebut [1][2]. Oleh karena itu, diperlukan algoritma khusus untuk menghasilkan solusi yang optimal dengan waktu yang minimal. Pada sisi lain, perkembangan teknologi dan aplikasi robotika semakin menjadi titik perhatian berbagai kalangan, yang kini telah melingkupi dunia hiburan, hobi serta pendidikan. Tulisan ini mencoba memadukan proses penyelesaian permainan Rubik's Cube dalam waktu optimal dan kemudian diimplemtasikan pergerakannya oleh sebuah robot. 
Algoritma yang digunakan untuk menuntaskan persoalan Rubik's Cube adalah metode Kociemba. Algoritma ini memiliki dua fase penyelesaian yang dianggap mampu menuntaskan permasalahan tersebut kurang dari 25 putaran sisi Rubik's Cube [2], [3] dan [4]. Hasil algoritma penyelesaian yang dituntaskan di dalam sebuah komputer ini kemudian dikirimkan ke robot yang menggunakan sistem mikrokontroler berbasis Ardunino. Arduino merupakan platform komputasi fisik yang bersifat open source dan didesain untuk mempermudah perancangan sistem yang mengimplementasikan konsep perancangan interaktif [5], [6] dan [7]. Sistem mikrokontroler inilah yang digunakan sebagai pengontrol aktuator untuk melakukan gerakan sebagaimana solusi Rubik's Cube yang telah dihasilkan sebelumnya. Proses penyelesaian Rubik's Cube secara keseluruhan diperlihatkan pada Gambar 1.
Robot penuntas ini didisain secara minimalis berupa dua buah lengan sederhana. Robot ini didasari oleh teknik penuntasan Rubik's Cube yang sederhana, dimana satu lengan menggenggam bagian rubik yang satu dan lengan yang lain memutar bagian rubik yang lainnya. Secara keseluruhan, robot terdiri dari empat buah motor servo yang dapat digerakkan secara bersama-sama. Setiap lengan robot, terdiri dari dua buah motor servo, yaitu berfungsi sebagai penggenggam (gripper) dan pemutar (rotor). Rancangan robot penuntas Rubik's Cube diperlihatkan pada Gambar 2. Untuk memudahkan proses penuntasan Rubik's Cube telah dirancang pula sebuah Graphical User Interface (GUI).
Beberapa percobaan telah dilaksanakan. Percobaan difokuskan pada parameter penilaian berupa jumlah langkah penyelesaian (best performance) dan waktu yang dibutuhkan (best time). Dari hasil percobaan diketahui bahwa algoritma program mampu mencari solusi Rubik's Cube teracak hanya dalam waktu kurang dari 4 detik. Dan ketika algoritma ini dihubungkan dengan robot, dibutuhkan 3 menit untuk menyelesaikan Rubik's Cube teracak.
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Gambar 1. Proses Penuntasan Rubik's Cube
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Gambar 2. Rancangan Robot Penuntas Rubik's Cube
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