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INTISARI

Manusia saat ini dihadapkan dengan mesin, robot dan peralatan elektronis
yang semakin canggih dan rumit maka dibutuhkan kemampuan khusus untuk
mengendalikannya. Oleh karena itu sebuah Interfacing yang digunakan untuk
mengontrol peralatan tersebut dengan mudah sangat dibutuhkan oleh manusia.
Dalam proyek akhir ini akan di paparkan.mengenai aplikasi yang dibangun untuk
mengendalikan sebuah lengan robot yang berbasis ATMega8535 menggunakan
bahasa pemrograman JAVA™ yang dapat berjalan.di berbagai macam platform
termasuk telepon-genggam.

Sistem yang bejalan terdiri dari 2 buah unit sistem yang saling bergantung
dan tidak dapat berjalan sendiri-sendiri yaitu sistem aplikasi desktop dan lengan
robot. Pada aplikasi desktop ini akan berjalan pada sebuah komputer yang
memiliki konektor serial DB9, kemudian aplikasi ini akan melewatkan data
melalui kabel yang terhubung dengan konektor ini dan lengan robot sehingga
robot yang menjadi sistem kedua akan bergerak sesuai dengan. perintah yang
dikirimkan pada data oleh pengguna.

Kata kunci — JNI, JAVA, Robot Arm, ATMega8535, Komunikasi serial
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ABSTRACT

Humans currently confronted with machines, robots and electronic
equipment is increasingly sophisticated and complex it takes a special ability to
control it. Therefore, an interfacing that is used to control the equipment with
ease badly needed by humans. In this final project will describe on the application
that was built to control a robot arm based ATMega8535 using Java'™
programming language that can run.on various platforms including mobile
phones.

The shooting went system consists of two units of interdependent systems
and can’t be walked alone desktop applications and the system is a robotic
arm. On the desktop application will run on a computer that has a DB9 serial
connector, then this application will pass data through cables connected to this
connector and the robot arm so that the robot has become the second system will
move in accordance with commands sent to the data by users.

Keywords - JNI, JAVA, Robot Arm, ATMega8535, Serial communication
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