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INTISARI

Robot merupakan hasil penggabungan antara perangkat keras dan
perangkat lunak. Secara umum, robot adalah kombinasi dari mekanik, elektronik
dan sirkuit pemrogaman yang disesuaikan dengan kebutuhan.

Dalam pembuatan robot wireless, pemrogaman dilakukan pada
mikrokontroler yang terdapat dalam board arduino. Sistem kontrol robot
dilakukan dengan menggunakan perangkat lunak untuk memberikan perintah
gerak pada motor driver robot.

Dari perancangan yang dilakukan, maka dihasilkan sebuah robot yang
dapat dikendalikan dengan media koneksi wifi.

Kata Kunci : Sistem Kontrol, Robot Wireless, Arduino Uno Atmega 328P
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ABSTRACT

The robot is the result of a merger between hardware and software. In
general, the robot is a combination of mechanics, electronics and programming
circuits are tailored to the needs.

In making wireless robot, microcontroller programming done at present in
arduino board. Robot control system is done by using software to provide motion
commands to the robot motor driver.
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