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INTISARI 

 
Pada era teknologi sekarang ini perkembangan di segala bidang dengan basis 

teknologi sangatlah pesat. Berbagai penemuan dan perkembangan teknologi telah 

menjadikan banyak sekali perubahan-perubahan bagi berbagai macam tatanan 

kehidupan yang berkembang dimasyarakat. Kemajuan ini membantu memudahkan 

manusia dalam menyelesaikan pekerjaan yang dulu dianggap sulit bahkan hampir 

mustahil untuk dilakukan. Salah satunya adalah di bidang kontrol, dengan 

ditemukannya mikrokontroler sebagai alat bantu pengendali yang otomatis. 

Melalui tugas ahkir ini penulis akan menggunakan mikrokontroler ATMega 

168 sebagai salah satu dari beberapa produk keluaran ATMEL untuk mengatur dan 

menjalankan gerak mekanis dari tangan robot. Penulis menggunakan bahasa 

pemrograman C sebagai bahasa pemrograman untuk mikrokontroler ATMega 168 . 

Lengan robot ini dirancang untuk menyeleksi dan memindahkan barang 

berdasarkan volume. Sistem ini terdiri dari 6 (enam) buah motor servo sebagai 

aktuator lengan. Keenam motor servo tersebut dikontrol melalui 4 (empat) kanal 

PWM (Pulse widht modulation) yang sudah tersedia di mikrokontroler ATMega 168. 

Empat kanal PWM ini merupakan register OCR (output compare register). Gerak 

putaran sudut motor servo diatur dengan mengubah nilai-nilai bit pada register OCR 

tersebut. 

 

Kata kunci : Teknologi, Mikrokontroler, ATMega 168, Bahasa pemrograman, 

Rancangan 
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ABSTRACT 

 
In this current technological era the development in all the fields with the 

basis of technology really fast. Various discoveries and the development of 

technology made plenty of changes for various developing sorts of the life order 

dimasyarakat. This progress helped facilitated humankind in completing the work 

that previously it was considered was difficult in fact almost impossible to be carried 

out. One of them was in the control field, with the discovery mikrokontroler as the 

manager's automatic aids 

 

Through this thesis the author will use mikrokontroler ATMega 168 as one of 

the several ATMEL output products to arrange and undertake the mechanical 

movement from the hands of the robot. The writer used the C programming language 

as the programming language to mikrokontroler ATMega 168. 

 

The robot's arms were drafted to select and move the thing was based on the 

volume. This system consisted of 6 (six) the motor servo as aktuator arms. The six 

motors servo this was controlled through 4 (four) the PWM canal (Pulse widht 

modulation) that has been available in mikrokontroler ATMega 168. Four PWM 

canals were the OCR register (output compare the register). The movement of the 

round of the corner of the motor servo was arranged by changing the values bit to his 

OCR register. 

 

 

 

Keyword: Technology, Mikrokontroler, ATMega 168, the programming Language, 

the Plan 
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