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Abstrak-- Dengan perkembangnya teknologi permainan catur yang biasa di lakukan oleh 2 orang dapat di lakukan
dengan seorang diri, seperti main catur dengan komputer atau smartphone. Robot catur merupakan robot lengan yang
dapat bermain catur seperti halnya pemain catur. Dan posisi bidak catur yang dapat terdeteksi oleh program pada robot
catur. Maka dari itu, dalam permainan catur posisi bidak catur sangatlah penting supaya robot catur tidak salah strategi
dalam permainan catur. Adapun salah satu cara untuk mengetahui posisi masing — masing bidak catur adalah
menggunakan sensor magnet yang terpasang di tiap kotak bagian bawah papan catur sedangkan tiap bidak catur di beri
magnet di bagian bawahnya. Untuk mengetahui posisi masing — masing bidak catur pada papan catur tersebut dengan
cara pembacaan sensor magnet yang aktif secara scanning dan di beri inisialisasi terlebih dahulu di awal permainan
catur. Dari data dalam proses pemindahan bidak catur dan posisi bidak caturnya dapat terdeteksi sebesar 100%.

Kata kunci: Sensor Magnet, Scanning, Posisi Bidak Catur, Robot Catur

Abstract-- With the development of technology, the game of chess that is usually done by 2 people can be done alone, such as
playing chess with a computer or smartphone. Chess robot is an arm robot that can play chess like a chess player. And the
position of the chess pieces that can be detected by the program on the chess robot. Therefore, in a chess game, the position
of the chess piece is very important so that the chess robot does not make a wrong strategy in the chess game. One way to find
out the position of each chess piece is to use magnetic sensors attached to each box at the bottom of the chessboard while each
chess piece is magnetized at the bottom. To find out the position of each chess piece on the chessboard by reading the magnetic
sensors that are active scanning and initialized at the beginning of the chess game. From the data in the process of moving

the chess pieces and the position of the chess pieces can be detected by 100%.

Keywords: Magnet Sensor, Scanning, Chess Piece Position, Chess Robot

I. PENDAHULUAN

Dalam permainan catur biasa dilakukan oleh 2 (dua) orang
dengan 1 papan catur. Akan tetapi saat ini sudah berkembang
permainan catur yang dilakukan seorang diri, yaitu bermain ca-
tur menggunakan komputer atau smartphone sebagai lawan
permainan. Dalam permainan catur menggunakan komputer
atau smartphone rawan pada kesehatan mata karena adanya ra-
diasi dari layar komputer atau smartphone tersebut hal ini telah
dilakukan oleh bebeapa peneliti.[1]-[4]. Saat ini dunia perca-
turan sudah merambah menggunakan robot lengan (arm robot)
untuk bermain catur yang bisa dikatakan robot catur. Robot ca-
tur ini merupakan robot lengan yang dapat bermain catur sep-
erti hal pemain catur, robot ini dapat mengambil dan meletak-
kan bidak catur yang berada di papan catur. Dalam
perancangan robot catur ada beberapa yang perlu di perhatikan
yaitu pertama bagian robot lengan dan papan catur. Sementara
untuk robot lengan harus mampu menjangkau seluruh area pa-
pan catur sehingga robot lengan mampu mengambil dan me-
letakkan bidak catur di papan catur. Pada robot lengan di per-
lukan strategi permainan catur pada robot catur dengan
menggunakan chess engine yang di masukkan dalam program.
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Sementara papan catur tempat meletakkan bidak catur yang
dapat di baca oleh robot lengan. Posisi bidak catur sangat
menentukan permainan catur dengan benar. Dan mengetahui
posisi bidak catur dalam permainan catur sangatlah penting
supaya tidak salah langkah dalam menjalankan baik posisi
bidak catur team sendiri ataupun posisi bidak catur lawan. Pada
robot catur untuk mengetahui posisi bidak catur ada yang
menggunakan sensor kamera dengan cara mengambil bentuk
bidak catur, posisi bidak catur di area papan catur dengan
menggunakan image processing. [5]-[7]. Selain itu juga ada
yang menggunakan sensor LDR atau photo dioda untuk
mengetahui semua posisi bidak catur pada papan catur, adapun
pembacaan menggunakan system scanning. [8][9].

Proses image processing dari kamera yang dipakai pada ro-
bot catur berfungsi untuk menentukan posisi bidak catur dan
hasil capture dari kamera sangat tergantung pada posisi pen-
cahayaan yang ada. Pembacaan posisi bidak catur dengan ka-
mera yang terganggu dengan adanya pencahayaan dapat meng-
ganggu robot catur dalam menentukan permainannya, karena
permainan catur tergantung dari posisi bidak catur yang
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terdeteksi. Pencahayaan di sekitar permaianan catur harus
sesuai dengan pencahayaan image processing kamera pada ro-
bot catur. Hal ini yang menyebabkan tidak bebasnya robot ca-
tur bermain di tempat yang di tentukan kecuali dengan
kaliberasi pencahayaannya. Salah satu solusi untuk mengatasi
kondisi ini adalah menggunakan sensor magnet yang tidak
ketergantungan pada cahaya. Sensor magnet di letakkan pada
bagian bawah papan catur di setiap kotaknya, jadi jumlah sen-
sor magnet sebanyak 64 buah. Sementara tiap bidak catur di
beri magnet kecil di bagian bawah bidak catur, dengan tujuan
saat bidak catur berada di kotak papan catur maka sensor mag-
net akan mendeteksi keberadaan bidak catur. Sementara pem-
bacaan tiap sensor magnet dengan system scanning secara
berkala. Untuk mengetahui masing — masing nama bidak catur
dari raja, kuda, mentri, benteng dan pion serta bidak catur
hitam dan putih dilakukan inisialisasi terlebih dahulu saat pele-
takan awal permainan.

I1.MeTODE PENELITIAN

Pada penilitian yang dilakukan oleh Varun Gupta dkk ten-
tang robot permainan catur otomatis. Robot ini bergerak secara
linier dalam 3 arah sumbu yaiku sumbu X, sumbu y dan sumbu
z serta griper sebagai pengambilan bidak catur. Adapun bentuk
robot dapat di lihat pada Gambar 1. [8]

Gambar 1 Robot Permainan Catur Otomatis

Adapun untuk mengetahui posisi bidak catur pada robot ini
menggunakan sensor LDR. Dan sensor LDR di letakkan pada
tiap kotak papan catur di bagian bawah. Adapun skema
susunan sensor LDR yang di pasang di bagian papan catur
menggunakan papan PCB dalam bentuk skema layout papan
rangkaian, dan skema sensor LDR dapat dilihat pada Gambar
2.
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Gambar 2 Layout Papan Rangkaian Pada Papan Catur

Dalam rangkaian tersebut menggunakan multiplexer IC
SN74LS151N untuk membaca setiap sensor LDR dan
dikontrol menggunakan mikrokontroller. Secara umum robot
ini dapat berjalan dengan baik dan dapat membaca tiap posisi
bidak catur, akan tetapi robot ini kurang fleksibel karena papan
catur harus khusus dan diperlukan kaliberasi intensitas cahaya
di sekitar tempat bermain catur.

Sementara penelitian yang dilakukan Guillermo Larregay
dkk melakukan penelitian robot catur otomasi yang
menggunakan system vision komputer, robot ini berbentuk ro-
bot lengan dan menggunakan kamera sebagai sensor untuk
melihat posisi bidak catur pada papan catur, selain kamera pada
robot ini juga ada LED, dan bentuk robot ini dapat dilihat pada
Gambar 3. [9]

Gambar 3 Robot lengan 6 Dof Sebagai Robot Catur

Kamera yang digunakan untuk mengambil gambar seluruh
bidak catur yang ada di papan catur. Dan hasil algoritma image
prosessing pada penelitian ini dapat dilihat pada Gambar 4.

Dan system pergerakan bidak catur papan catur dapat
digambarkan dalam bentuk matrik. Untuk lebih jelasnya dapat
di lihat pada Gambar 5. Dalam Gambar 5, Nampak bahwa apa-
bila ada bidak catur di atas kotak papan catur maka diberi
logika 1, sementara juka di atas kotak papan catur tidak ada
bidak catur maka diberi logika 0.

(a) Captured image

(¢) Color processing
Gambar 4 Prosses Pengambilan Gambar Tiap Bidak Pada Papan Catur

(d) Sampling

Secara umum robot ini dapat berfungsi seperti hal per-
mainan catur, akan tetapi sister pencahayaan di sekitar tempat
permainan catur mempengarahui image prosessing dari
pengambilan gambar via kamera.
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Gambar 5 Gambaran Matrik Pergerakan Bidak Catur pada Papan Catur

Secara keseluruhan dalam penelitian ini merancang dan
membuat sebuah robot catur berupa robot lengan. Dalam
penelitian ini menggunakan 2 (dua) mikrokontroller yang ber-
beda yaitu mikrokontroller Arduino Mega 2560 [10]-[13]
mikrokontroller ini untuk menggerakkan lengan pada robot ca-
tur dan mikrokontroller atmega32[14], [15] yang di fungsikan
untuk mengontrol keberadaan bidak catur pada papan catur
dengan system pembacaannya scanning.[16] Adapun secara
umum perancangan robot catur yang diimplimentasikan dapat
dilihat pada Gambar 6. Robot lengan ini menggunakan 5 DoF
(Degree of Freedom) dengan menggunakan motor Stepper dan
motor servo. Pergerakan ini untuk menjangkau pengambilan
atau peletakan bidak catur di area papan catur.

Gambar 6 Perancangan Robot Catur

Sementara papan catur yang merupakan area permainan ca-
tur dibagian bawahnya terpasang sensor magnet pada tiap ko-
tak papan catur, hal ini bertujuan untuk menditeksi posisi bidak
catur. Secara umum skema rangkaian sensor magnet dapat
dilihat pada Gambar 7. Dan berdasarkan Gambar 7 terdapat
sensor magnet[17]-[20] sebanyak 64 buah terpasang secara
matrik 8 x 8 sesuai dengan jumlah kotak papan catur. Dan
rangkaian ini terpasang persis di bawah papan catur yang tem-
bus dengan magnet dapat berupa bahan akrilik.

Dalam permainan catur semua bidak catur hitam dan putih
telah terpasang terlebih dahulu di papan catur sesuai dengan
aturan permainan catur. Dan yang pasti semua kotak di baris 1
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dan 2 misal untuk bidak putih harus terisi semua kotaknya, be-
gitu juga untuk bidak hitam di baris 7 dan 8 telah terpasang
semua. Sehingga di dalam permainan catur dengan robot catur
ini di awali dengan mengidentifikasi bidak catur putih dan
hitam telah terpasang. Adapun flowchart untuk mengidentifi-
kasi bidak putih dan hitam dapat dilihat pada Gambar 8.
Dalam pengujian supaya kondisi papan catur dapat berjalan
dengan benar dan dapat di gunakan untuk bermain catur
dengan robot catur maka ada beberapa pengujian di antaranya:
e Jarak pembacaan sensor terhadap bidak catur di atas pa-
pan catur
o Ketepatan perbindahan bidak catur dalam papan catur
o Ketepatan perpindahan dalam pemakanan bidak catur
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Gambar 7 Skema Rangkaian Sensor Magnet
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Gambar 8 Flowchart Identifikasi Posisi Awal Bidak Hitam dan Bidak Putih
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I11.  HASIL DAN PEMBAHASAN

A. Pengujian Batas Pembacaan Sensor Magnet

Pengujian ini dilakukan untuk menguji batas sensor magnet
pada setiap kotak dalam mendeteksi bidak. Cara pengujian ini
dilakukan dengan mengukur jarak menggunakan penggaris
kemudian bidak didekatkan hingga sensor magnet mendeteksi
adanya bidak. Untuk pengujian jarak bidak terhapat papan ca-
tur dapat dilihat pada Gambar 9 dan Gambar 10 sebagai contoh
proses pengukuran jarak.

Gambar 2 Pengujian jarak pada titik D3

Pada Gambar 9 dapat dilihat pada sensor magnet yang aktif
pada kolom G dan baris 3 artinya pengujiannya di titik G3
dengan ketinggian 15mm yang merupakan jarak terjauh de-
teksi, dan Gambar 4.10 dapat dilihat sensor magnet yang aktif
pada kolom D dan baris 3 artinya pengujiannya di titik D3
dengan jarak ketinggian 4 mm. Data jarak pada seluruh titik
yang didapatkan dapat dilihat pada Tabel 1.

Tabel 1 Hasil Pengukuran Jarak Sensor Magnet Aktif (mm)

Bar Kolo Kolo Kolo Kolo Kolo Kolo Kolo Kolo
is mA mB mC mD mE mF mG mH
1 12 12 7 9 5 9 5 4
2 6 5 10 10 10 6 12 8
3 10 9 11 4 14 4 15 14
4 4 7 10 13 12 10 4 13
5 7 6 4 10 4 8 8 6
6 10 6 13 14 12 12 9 10
7 10 6 8 8 10 8 10 5
8 5 7 5 5 8 4 6 5

Berdasarkan Tabel 1, terlihat bahwa jarak terjauh sensor
magnet masih bisa terdeteksi pada jarak 15 mm tepatnya di ko-
tak G3 sementara yang jarak yang terendah pada jarak 4 mm.
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Dan masing — masing sensor ditiap kotak mempunyai jarak ter-
jauh yang berbeda — beda yaitu pada range 4 — 15 mm hal ini
karena karakter masing — masing sensor yang ada di tiap kotak
papan catur. Nilai maksimal jarak terdeteksi bidak catur oleh
sensor sebagai acuan jarak minimal posisi jarak. Sehingga
dapat disimpulkan bahwa untuk jarak bidak catur aman supaya
tidak terdeteksi oleh sensor magnet minim berjarak 15 mm.
Dengan adanya jarak yang berbeda — beda dalam mengaktifkan
sensor magnet, maka dalam proses perpindahan bidak catur
jangan di geser akan tetapi dilakukan pengangkatan bidak catur
terlebih dahulu.

B. Pengujian Perpindahan Bidak Catur pada Papan Catur

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah papan ca-
tur yang dibuat sudah mampu membaca perpindahan perge-
rakan untuk dikirimkan datanya ke Chess Engine. Untuk
melakukan pengujian respon papan catur terhadap perpindahan
gerak tanpa pemakanan dilakukan sebanyak 5 kali pada titik
secara acak. Dan gambar proses perbindahan bidak catur dapat
dilihat pada Gambar 10. Dan hasil proses perpindahan di
tampilkan pada LCD, dari data yang di peroleh dapat dilihat
pada Tabel 2.

A

F = E
Gambar 10 Pemindahan tanpa pemakanan G4 ke G1

Tabel 2 Hasil pengujian perpindahan bidak catur

No Dari Ke Hasil
1oe e dintras a1 J
? Ha ca I‘Evlf;j::;n Er:'ld-;-__ | J
3 El F8

4 C1 B4




No Dari Ke

Hasil

Berdasarkan Tabel 2 untuk pemindahan bidak catur tanpa
pemakan sudah dideteksi dengan baik, dan ketika memin-
dahkan bidak perlu diangkat sedikit lebih tinggi dan tidak boleh
digeser. Untuk persentase keberhasilan proses perpindahan
bidak catur tanpa pemakanan sebesar 100%.

C. Pengujian Perpindahan Bidak Catur pada Proses
Pemakanan

Seperti hal proses perpindahan bidak catur, untuk proses
perpindahan bidak catur pada proses pemakanan juga
menggunakan prinsip yang sama. Untuk pengambilan data dil-
akukan 5 kali contoh proses pemakanan bidak catur. Adapun
gambar proses pengambilan bidak catur sebagai contoh dapat
dilihat pada Gambar 11 dan hasil proses perpindahan bidak ca-
tur ditampilkan pada LCD sebagai layar perpindahan posisi
dapat dilihat pada Tabel 3.

Gambar 11 Pemindahan dengan pemakanan A3 ke B4

Tabel 3 Hasil pengujian perpindahan dengan pemakanan

No Dari Ke Hasil
1 A3 B4

ve C3IH3
2 C3 H3 Giliran
2 Gl G5 ‘s G165

Giliran
4 B2 B7

BaEbG L

5 B3 E6 iran Anda
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Berdasarkan data pada Tabel 3, bahwa proses perpindahan
bidak catur dengan pemakanan bidak catur lainnya di posisi
lain dapat berjalan sempurna. Dan tingkat keberhasilan deteksi
posisi bidak catur dengan proses pemakanan sebesar 100%.

Setelah melakukan pengujian sensor magnet untuk menge-
tahui posisi bidak catur yang memiliki keberhasilan 100% da-
lam pembacaan keberadaan bidak catur di atas catur, maka
dapat di uji coba untuk permainan catur antara pemain catur
dengan robot catur, hal ini dapat dilihat pada Gambar 12.

Gambar 12 Peainan Robot Catur denan Pemain Catur

Papan catur ini dapat di pakai untuk bermain catur dengan
robot catur hanya pada bidak catur yang terpasang magnet. Se-
mentara bidak catur yang tidak ada magnet tidak bisa di pakai.

IV. PENUTUP

Berdasarkan analisa dan pembahasan maka hasil penilitian
ini dapat di simpulkan bahwa:

1. Sensor magnet dapat digunakan untuk menentukan
posisi bidak catur yang terpasang magnet.

2. Tingkat keberhasilan proses perpindahan posisi
bidak catur sebesar 100%.

3. Papan catur dengan sensor magnet hanya bisa di

pakai untuk bidak catur yang terpasang magnet agar
bisa di pakai bermain catur dengan robot catur.
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