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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT SURVEYOR OTOMATIS
MENGGUNAKAN ESP32-CAM DENGAN METODE PID
(2021 :xii + 64 Halaman)

I —————————————
e —

EFFRADA LAMANTA
0618 3033 0887
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
PROGRAM STUDI D-11l TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Kemajuan dan perkembangan teknologi saat ini sedang berkembang pesat
salah satunya robot-robot yang sering digunakan untuk mempermudah pekerjaan
manusia, robot bisa melakukan tugas yang diberikan baik dengan pengawasan dan
kontrol manusia, ataupun menggunakan program yang mendefinisikan terlebih
dahulu dibuat cerdas seperti halnya manusia secara otomatis. Sistem otomatis
robot biasanya menggunakan metode Proporsional Integral Derivative (PID) yang
banyak di gunakan bidang industri saat ini, respon suatu plant dapat diataur
sedemikian rupa melalui pemilihan parameter-parameter kendali yang tepat,
Robot seperti ini biasanya dilengkapi dengan kamera sebagai sensor mata,
berkaitan dengan hal tersebut dibuatlah robot cerdas yang befungsi mengintai
suatu ruangan dengan kamera sebagai sensor mata, dua buah motor Driver 1298n
bertujuan mengendalikan robot dan, Arduino Mega 2560 sebagai tempat

penyimpanan program yang membuat robot tersebut cerdas.

Kata Kunci : Robot, Proporsional Integral Derivative, dan Arduino Mega



ABSTRACT

DESIGN AND BUILD AUTOMATIC SURVEYOR ROBOT USING ESP32-
CAM WITH PID METHOD

(2021 : xii + 64Page)
R A ——
EFFRADA LAMANTA
0618 3033 0887
ELECTRICAL ENGINEERING
FIELD OF STUDY TELECOMMUNICATIONS ENGINEERING
STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

Advances and developments in technology are currently developing
rapidly, one of which is robots that are often used to simplify human work, robots
can perform assigned tasks with human supervision and control, or use programs
that define first being made intelligent like humans automatically. Automatic
robot systems usually use the Proportional Integral Derivative (PID) method
which is widely used in industry today, the response of a plant can be arranged in
such a way through selecting the right control parameters, robots like this are
usually equipped with cameras as eye sensors, related to This created an
intelligent robot that functions to spy on a room with a camera as an eye sensor,
two motor drivers 1298n to control the robot and, Arduino Mega 2560 as a storage

area for programs that make the robot intelligent.

Keywords: Robot, Proportional Integral Derivative, and Arduino Mega
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