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ABSTRAK
RANCANG BANGUN SISTEM PENGGERAK
ROBOT ALL TERRAIN

Oleh :
Wardhatun Awaliyah Anggraini
061730320901

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia ataupun menggunakan program
yang telah didefinisikan terlebih dahulu atau kecerdasan buatan. Seiring dengan
perkembangannya, peran robot menjadi semakin penting tidak hanya dalam
bidang industri tetapi di berbagai bidang yang lainnya, seperti bidang medical,
pertanian bahkan militer. Perancangan ini bertujuan untuk merancang sebuah
robot terrain yang dapat diaplikasikan diberbagai medan yang akan ditempuh.
Robot ini dapat digunakan dalam proses evakuasi saat terjadi bencana alam, salah
satunya dalam proses pencarian korban bencana alam gempa bumi. Dengan
adanya robot all terrain proses pencarian korban akan jauh lebih mudah,
dikarenakan robot ini mampu melewati jalan yang dipenuhi dengan reruntuhan
bebatuan akibat gempa bumi. Dalam proposal ini akan dibahas sistem
pergerakkan robot all terrain saat melewati berbagai medan, dengan mengatur
kecepatan pada motor DC menggunakan pengaturan duty cicle sinyal pulse width
modulation (PWM) yang terdiri dari mikrokontroler Arduino Uno sebagai
kompoenen utama, sensor ultrasonic dan driver motor L298N untuk memberi

perintah terhadap motor DC sebagai komponen penggerak robot.

Kata Kunci: Mobile Robot, Robot All Terrain, Motor DC, Sensor Ultrasonik



ABSTRACT
DESIGN AND BUILD THE DRIVE SYSTEM
ROBOT ALL TERRAIN

A robot is a mechanical device that can perform physical tasks, either using
human supervision and control or using predefined programs or artificial
intelligence. Along with its development, the role of robots is becoming
increasingly important not only in the industrial sector but in various other fields,
such as medical, agriculture and even the military. This design aims to design a
terrain robot that can be applied in various fields to be traveled. This robot can
be used in the evacuation process during natural disasters, one of which is in the
process of searching for victims of earthquake natural disasters. With the all-
terrain robot, the process of finding victims will be much easier, because this
robot is able to pass through roads that are filled with rock ruins due to
earthquakes. This report will discuss the all-terrain robot movement system when
it passes through various fields, by adjusting the speed of the DC motor using the
duty cycle pulse width modulation (PWM) signal which consists of an Arduino
Uno microcontroller as the main component, an ultrasonic sensor and an L298N
motor driver to provide command of the DC motor as the driving component of
the robot.

Keywords: Mobile Robot, All Terrain Robot, DC Motor, Ultrasonic Sensor
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