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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT WALL CLIMBING BERBASIS ANDROID
MENGGUNAKAN ARDUINO UNO(HARDWARE)

(2017 :  + 51 Halaman + 26 Gambar + 9 Tabel + Lampiran)

DENNY KARYADI
0613 3033 1202
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot yang mampu bergerak di dinding vertikal bangunan bertingkat tinggi dapat
digunakan untuk penyelamatan, pemeriksaan dinding, pemadaman kebakaran, dll.
Robot pemanjat dinding menggunakan paket rotor aerodinamis yang
menghasilkan keseimbangan yang baik antara kekuatan adhesi yang kuat dan
mobilitas tinggi. robot dapat bergerak pada hampir semua permukaan halus atau
kasar. RobotWall Climber didasarkan pada daya tarik aerodinamis yang
dihasilkan oleh paket rotor vakum yang menghasilkan zona tekanan rendah yang
tertutup oleh sebuah ruangan. Paket vakum rotor terdiri dari motor vakum dengan
impeller dan exhaust cowling untuk mengarahkan aliran udara dari luar ke dalam
motor sehingga menciptakan daya isap yang kuat atau disebut dengan gaya
adhesi. Robot wall climbing ini mengaplikasikan mikrocontroler Arduino Uno
sebagai sistem pengendali robot menggunakan komunikasi Bluetooth yang
dikoneksikan dengan android. Arduino adalah pengendali mikro single-board
yang bersifat open-source, dirancang untuk memudahkan penggunaan elektronik
dalam berbagai bidang. Modul arduino memerlukan rangkaian elektronika lain
sebagai outputnya salah satunya modul Bluetooth.

Kata Kunci :Arduino, Robot Wall Climbing, Adhesi system, Bluetooth.
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ABSTRACT

DESIGN ANDROID ROBOT WALL CLIMBING BUILDING USING
ARDUINO UNO (HARDWARE)

(2017 :  + 51 Page + 26 Picture + 9 Tabel + Lampiran)

DENNY KARYADI
0613 3033 1202
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robots capable of moving on the vertical walls of high-rise buildings can
be used for rescue, wall proofing, fire fighting, etc. The wall climbing robot uses
an aerodynamic rotor package that produces a good balance between strong
adhesion strength and high mobility. The robot can move on almost any smooth or
rough surface. RobotWall Climber is based on the aerodynamic appeal produced
by a vacuum rotor package that produces a low pressure zone enclosed by a room.
The rotor vacuum package consists of a vacuum motor with an impeller and an
exhaust cowling to direct the flow of air from the outside into the motor thus
creating a strong suction force or called an adhesion force. This wall climbing
robot applies Arduino Uno microcontroller as a robot control system using
Bluetooth communication connected with android. Arduino is an open-source
single-board micro controller, designed to facilitate the use of electronics in
various fields. The arduino module requires another series of electronics as its
output one of the Bluetooth modules.

Keywords: Arduino, Robot Wall Climbing, Adhesion system, Bluetooth.
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