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ABSTRAK

KENDALI MOTOR SERVO SEBAGAI PENGGERAK ROBOT WEBCAM
BERBASIS ANDROID
(2015 : xv + 81halaman + 38gambar + 11tabel + lampiran)

ARDANI PUTRA YUDHA

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik

menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan program

yang telah didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Kendali motor servo

sebagai penggerak robot webcam berbasis android adalah suatu robot yang dapat

dikontrol secara jarak jauh menggunakan modul Bluetooth, serta dilengkapi dengan

dua buah motor servo yang berfungsi sebagai penggerak kamera webcam untuk

menangkap objek disekelilingnya yang akan di tampilkan pada pc . Motor servo yang

digunakan adalah Motor Servo standar jenis futaba s3003. Kerja Motor servo adalah

dengan cara memberikan pulsa dari mikrokontroler. System pengontrolan dan

pergerakan  motor servo dilakukan melalui smartphone android  dengan cara

menekan tombol yang ada pada tampilan layar  smartphone android, tombol tersebut

terdiri dari tombol kanan, kiri, atas dan bawah.

Kata kunci : Bluetooth, Motor servo, Futaba s3003, smartphone android ,webcam

,mikrokontroler.



vi

ABSTRACT

SERVO MOTOR CONTROL AS A DRIVER WEBCAM ROBOT BASED ON
ANDROID
(2015 : xv+81 Page + 38 image +11 table + attachment)

ARDANI PUTRA YUDHA

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

The robot is a mechanical device that can perform physical tasks, using either

human supervision and control, or using a program that has been defined first

(artificial intelligence). Servo motor control as the driving robot android-based

webcam is a robot that can be controlled remotely using a Bluetooth module, and

equipped with two servo motor that serves as the driving web camera to capture the

surrounding objects that will be displayed on the pc. Servo motors used are standard

types Servo Motor Futaba s3003. Work Motor servo is to provide pulses from the

microcontroller. System control and movement of servo motors is done through

android smartphone by pressing the button on the display screen android

smartphone, is composed of key buttons right, left, up and down.

Key Word : Bluetooth, Motor servo, Futaba s3003, smartphone android ,webcam

,mikrokontroler
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