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ABSTRAK

SISTEM PENGGERAK PADA ROBOT PENJELAJAH

oleh :
Nur Azizah
0617 3032 0919

Robot mobile pada umumnya diuji coba pada kondisi lintasan yang rata,
pada lintasan yang tidak rata robot akan sulit untuk berjalan, maka melalui
penelitian ini diciptakanlah robot penjelajah. Robot penjelajah merupakan robot
yang dapat menghadapi berbagai kondisi lintasan pada saat melakukan
penjelajahan.

Robot penjelajah mempunyai beberapa komponen pembentuk robot,
diantaranya yaitu sensor, mikrokontroler, driver motor dan motor DC. Robot
penjelajah menggunakan motor sebagai penggeraknya. Motor berperan sangat
penting pada robot, motor yang digunakan pada robot penjelajah yaitu motor DC.
Dimana motor DC berfungsi sebagai penggerak dari robot yang berfungsi untuk
melakukan penjelajahan.

Kata Kunci : Robot Penjelajah, Mikrokontroler, Driver Motor, Motor DC.



ABSTRACT

MOVEMENT SYSTEM ON EXPLORING ROBOTS

by:
Nur Azizah
0617 3032 0919

Mobile robots are generally tested on flat track conditions, on uneven
trajectories, robots will be difficult to walk, so through this study created
explorers robots. Explorers robots are robots that can face a variety of track

conditions when exploring.

Robot explorers have several robot forming components, including sensors,
microcontrollers, motor drivers and DC motors. Robot explorers use motors as
movers. The motor plays a very important role in the robot, the motor used in the
robotic explorer is a DC motor. Where DC motors function as movers of robots
that function to explore.

Keywords: Explorer Robot, Microcontroller, Motor Driver, DC Motor.
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