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ABSTRAK

PENERAPAN RADIO FREKUENSI PADA ROBOT AMPHIBI
(HARDWARE)
(2015 ; xiii + 64 Halaman + 15 Gambar + 10 Daftar Tabel + Lampiran)

PUTRI AMELIA

061230330974

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Perancangan robot dilakukan dengan beraneka macam tujuan salah satunya adalah
menciptakannya sebuah karya yang unik dan menarik yang merupakan penerapan
ilmu alam. Hal inilah yang mendasari perancangan robot amphibi dengan
kemampuan beroperasi di darat maupun di air. Dalam Tugas Akhir telah
direalisasikan sistem perancangan gerak lengan robot, menjepit, menggerakkan
baling-baling menggunakan motor DC sebagai pengendali menggunakan IC
L293D dan motor servo sebagai penggeraknya berbasis mikrokontroller
Atmegal6. Digunakan sebagai pengendali lengan naik, turun ,mengambil,
melepas objek dan program Bascom AVR untuk memudahkan dalam
mengendalikan lengan robot. Terdiri atas perangkat keras dan perangkat lunak,
perangkat kerasnya adalah mikrokontroler Atmega 16, motor DC dan driver motor
IC L293D, serta perangkat lunak mikrokontroler dalam laporan akhir ini dibuat
dengan menggunakan software Bascom AVR. Sistem ini bekerja setelah
ditekannya tombol T1,T2,T3 dan T4 serta tombol kombinasi dari semua tombol.
Data yang telah diolah oleh mikrokontroler akan dikirimkan ke IC L293D
(rangkaian driver motor DC). Setelah mengirim data ke driver motor DC,
mikrokontroler mengontrol sistem gerak dari motor DC. Selain itu robot amphibi
juga dapat beroperasi sesuai dengan masukan yang diberikan dengan
menggunakan remote control tanpa kabel seperti halnya bermain game.

Kata kunci : ATMga 16, motor servo, motor DC, driver motor L293
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ABSTRACK

THE APPLICATION OF RADIO FREQUENCY IN AMPHIBIOUS
ROBOT ( HARDWARE)
(2015; xii+ 64 Pages + 15 Picture +10 Table + Enclosures)

PUTRI AMELIA

061230330974

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

The design of the robot is done by varying the purpose of one of which was
created a unique and exciting work which is the application of natural science.
This is what underlies the design of amphibious robot with the ability to operate
on land and in water. In the final project has been realized robot arm motion
system design, pinning, moving the propeller using a DC motor as the controller
uses IC L293D and servo motor as the driving-based microcontroller ATmegal6.
Used as a control arm up, down, take, remove the object and Bascom AVR
program to facilitate in controlling the robot arm. Consisting of hardware and
software, the hardware is a microcontroller Atmega 16 DC motor and motor
driver IC L293D, as well as software microcontroller in the final report is built
using Bascom AVR software. This system works after pressed the button T1, T2,
T3 and T4 and the combination of all key buttons. The data that has been
processed by a microcontroller will be sent to the IC L293D (DC motor driver
circuit). After sending data to the DC motor driver, microcontroller controls the
motion of the DC motor system. In addition amphibious robot can also operate in
accordance with the given input using the remote control without wires as well as
playing games.

Keywords: ATMga 16, servo motors, DC motors, motor driver L293
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