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MOTTO :

% Sesungguhnya susedah kesulitan itu ada kemudahan (QS Al-
Insyirah 6).
% Hiduplah dengan impian bukan Hidup dalam impian.
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ABSTRAK

Rancangan Robot Quadpod Menggunakan
Sensor Jarak Berbasis Mikrokontroller

Oleh
Try SediaMaulana
0614 3032 1983

Rancangan Robot Quadpod menggunakan Sensor Jarak Berbasis
Mikrokontroller adalah suatu aat robot yang berkaki 4 yang bisa berjalan dan
memasuki kaki nya ke dalam rangka atau badan robot.Alat ini bertujuan untuk
sebagal pengintal jika ada suatu objek penghalang robot akan berbentuk seperti
bola.

Rancang bangun aat sistem pada Robot Quadpod ini memanfaatkan
teknologi yang sedang berkembang, yaitu a) Mikrokontroller, b) sensor jarak,
serta mekanik yang mendukung Robot Quadpod itu sendiri. Hasil yang
diharapkan dari pembuatan alat ini adalah Robot Quadpod dapat mengintai
manusia yang dapat menyebabkan terjadinya kejahatan. Diharapkan Robot
Quadpod ini dapat digunakan dalam pemerintahan seperti militer ataupun
instalas pertahanan negara dan lain-lain.

Kata Kunci : Robot Quadpod , Sensor Jarak , Mikrokontroller



ABSTRACT

Quadpod Robot Design Using
Proximity Sensor Based On Microcontroller

From
Try SediaMaulana
0614 3032 1983

The Quadpod Robot Design using a microcontroller based Proximity
Sensor is a 4-legged robotic device that can walk and enter its foot into a
robotic frame or body. This tool aims for as a scout if there is a robot barrier
object to be shaped like a ball.

The design of the system tools on this Quadpod Robot utilizes
emerging technologies, namely a) Microcontroller, b) proximity sensor, as well
as the mechanics that support the Quadpod Robot itself. The expected result of
making this tool is Quadpod Robot can stalk man that can cause the occurrence
of crime. It is expected that this Quadpod Robot can be used in government
such as military or state defense installations and others.

Keyword : Robot Quadpod , Proximity sensor , Mikrokontroller
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