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ABSTRAK

SISTEM KERJA JOYSTICK WIRELESS PADA KONTROL ROBOT
PENGINTAI BERBASIS MIKROKONTROLLER AVR ATMEGA 8535
(2015 : ... + 48 halaman + 48 gambar + 9 tabel + lampiran)

DONNI LUKY PRATAMA

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Teknologi robot sering digunakan sebagai alat bantu manusia karena memiliki
beberapa kelebihan, salah satunya sebagai robot pengintai. Robot ini dapat digunakan pada
tempat-tempat berbahaya bagi manusia, misalnya untuk memasuki perusahaan nuklir atau
sebuah laboratorium riset kimia yang kadang tidak memungkinkan manusia untuk memasuki
tempat itu karena bahaya gas beracun atau radioaktif. Karena itu diperlukan adanya batasan
jarak antara manusia itu sendiri dengan obyek yang akan ditangkap oleh kamera handphone.
Tujuan dari laporan akhir ini adalah membuat robot pengintai dengan kendali wireless. Disini
penulis menginginkan membuat sebuah robot pengintai dengan kendali menggunakan
joystick dengan cara menekan switch joystick agar bisa dibaca oleh mikrokontroller AVR
ATMEGA 8535. Dari hasil pembahasan yang ada maka dapat ditarik kesimpulan yaitu
komunikasi SPI (serial peripheral interface) adalah cara komunikasi antara mikrokontroller

dengan joystick wireless dimana setiap tombol memiliki bit data yang berbeda-beda.

Kata kunci : Robot Pengintai, Mikrokontroller AVR ATMEGA 8535, Joystick
Wireless, Handphone.



ABSTRACT

WORK SYSTEM OF WIRELESS JOYSTICK ON SPY ROBOT CONTROL
BASED MICROCONTROLLER AVR ATMEGA 8535
(2015 : ... + 48 pages + 48 pictures + 9 table + attachments)

DONNI LUKY PRATAMA

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot technology is often used as a tool for human beings because it has several
advantages, one of them is spy robot . This robot can be used in dangerous places for
humans, for example, to enter the nuclear enterprise or a chemical research laboratory that
sometimes does not allow people to enter it because of the danger of toxic gases or
radioactive. Because it is necessary to limit the distance between the man himself with the
object to be captured by a camera phone. The purpose of this final report is made
reconnaissance robot with wireless control. Here the authors want to make a reconnaissance
robot by using a joystick control by pressing the joystick switch to be read by the
microcontroller AVR ATMEGA 8535. From the discussion there, it can be concluded that
communication SPI (serial peripheral interface) is a way of communication between the

microcontroller with a wireless joystick where each key has a data bit different.

Key words : Spy Robot, Microcontroller AVR ATMEGA 8535, Joystick Wireless,
Handphone.
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