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INTISARI

Era modern saat ini robot semakin dikembangkan oleh manusia untuk
mempermudah dan membantu pekerjaan manusia, secara umum perpaduan antara
desain mekanik, rangkaian elektronika -dan pemrograman di sesuaikan dengan

kebutuhan manusia.

Team robot AV-COM dalam pembuatan robot berkaki terinspirasi oleh anatomi
serangga, Robot berkaki AV-COM merupakan robot dengan mekanisme gerak
menggunakan enam buah kaki layaknya anatomi kaki hewan atau serangga. Kaki dari
robot berkaki AV-COM tersusun atas 18 motor servo sebagai mekanik penggerak atau
terdiri dari tiga buah motor servo disetiap kaki robot. Robot berkaki dapat berjalan lebih
bebas daripada robot menggunakan roda, karena dapat melewati medan yang lebih

terjal dan lebih luas.

Pergerakan untuk menjalankan robot berkaki diperlukan perpaduan sudut
disetiap motor servo, sehingga diperoleh gerak mekanis yang menyebabkan robot bisa
bergerak. Sensor Ultrasonik dan sensor panas digunakan sebagai tambahan untuk
melakukan navigasi otomatis sederhana bagaimana gerakan dan arah gerak robot.
Robot berkaki AV-COM dibuat oleh team Robotik AMIKOM untuk mengikuti kompetisi

robot pemadam api KRCI Berkaki (Kontes Robot Cerdas Indonesia).

Kata kunci : Robot, Robot Berkaki, KRCI, motor
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ABSTRACT

Modern era increasing robot to be developed by humans to facilitate and assist
the man works. Generally, robot is a combination of mechanical, electronic circuits and

programming, to be adapted of human's needs.

In the manufacturing of legged robots, AV-COM robot team was inspired by the
anatomy of insects, AV-COM-legged robot is a robot with motion-mechanism using six-
legs anatomy feet like animals or insects. Feet from AV-COM-legged robot is combined of
18 mechanical servo motors as driving and consists of three servo motors in each leg of
robot. Legged robot can walk more freely than the robot using a wheel, because it can

pass through more rugged terrain.

The movement of robot is required combinating legs of robot in every corner.or
knee of the servo motor, so it obtained mechanical motion that causes the robot can
move. Ultrasonic sensors and heat sensors are used in addition to doing simple
automatic navigation and how the movement direction of robot motion. AV-COM-legged
robot built by AMIKOM Robotic team to participated the fire extinguisher robot

competition KRCI Legged (Kontes Robot Cercas Indonesia).

Keyword : Robot, legged robot, KRCI, servo motor
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