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ABSTRAK

FAHMI AKBAR. Rancang Bangun Robot Empat Kaki 12 Dof dengan Kendali
Bluetooth Handphone. (dibimbing oleh A. Abd. Jabbar dan Asrul)

Penelitian ini dilakukan dengan tujuan untuk mengembangkan keberagaman
bentuk dan sistem robotik yang dipadukan dengan mikrokontroler arduino,dengan
keberagaman tersebut diharapkan dapat membantu setiap kegiatan atau bahkan
bisa menggantikan setiap aktivitas sehari-hari manusia.Dengan memanfaatkan
teknologi yang ada , sistem prototype ini berupa robot quadruped (berkaki empat)
menggunakan mikrokontroler arduino nano untuk pemrosesan data,HCO5
bluetooth module untuk menghubungkan smartphone dengan robot, SG90 mini
servo sebagai penggerak kaki-kaki robot,dan Lithium baterry 2 (dua) buah sebagai
pensuplai daya robot.Pengujian yang dilakukan ada enam variasi pergerakan,yaitu
. robot bergerak maju,robot bergerak mundur,robot menghadap kanan,robot
menghadap Kkiri,robot berbalik arah 180 derajat,dan yang terakhir adalah robot
bergerak maju dengan tiga variasi kecepatan.Pada percobaan 3 (tiga) variasi
kecepatan,didapatkan data kecepatan rata-rata pada robot,yaitu : kecepatan satu
0.00211 m/s,kecepatan dua 0.00237 m/s,dan kecepatan 3 0.00269 m/s.Semua
percobaan berhasil dilaksanakan,pergerakan robot sesuai dengan instruksi yang
diperintahkan pada sketch dan program kendali pada handphone,begitupun
dengan pergerakan tiap servo yang dikendalikan,dapat bergerak dengan baik.

Kata kunci : Robot Empat Kaki, Arduino Nano,Bluetooth Handphone.



ABSTRACT

FAHMI AKBAR . Quadruped robot 12 Dof Design with Handphone Bluetooth
Control. (supervised by A. Abd. Jabbar dan Asrul)

This research was conducted with the aim of developed variety type and robotic
system that colaborate with arduino microcontroller,from that situation,the variety
of robots system can help some work of humans.even can substitution that
work.With that technology system ,we built prototype of quadruped robot (with 4
legs) use arduino nano microcontroller for processing data,HCO5 bluetooth for
connected smartphone with robot,SG90 mini servo for mobilize robot,and lithium
battery 2 pieces for energy supply.there was 6 (six) experiment that we do,that is :
the robot moving forward,robot moving back,robot facing right,robot facing
left,robot facing 180 degree,and the robot moving forward with 3 (three) speed
movement.Based on the last experiment there was average of speeds,those are :
speed one the average 0.00211 m/s,speed two 0.00237 m/s,speed three 0.00269
m/s.All of experiment can do well,moving robot in accordance of the instructions
that input at sketch and handphone aplication program,likewise with movement
every motor servo that controlling,can move well.

Keyword : Quadruped Robot, Arduino Nano,Bluetooth Handphone
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