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INTISARI

Perkembangan Teknologi menjadi alasan banyak bermunculan berbagai
macam inovasi salah satu diantaranya adalah Teknologi Robotika. Perkembangan
robotika pada awalnya bukan dari disiplin elektronika melainkan berasal dari
ilmuwan biologi dan pengarang cerita novel manapun pertunjukan drama pada
sekitar abad XVIII. Pada tahun 1920 robot mulai berkembang dari disiplin ilmu
elektronika, lebih spesifiknya pada cabang kajian disiplin ilmu elektronika yaitu
teknik kontrol otomatis, tetapi pada masa-masa itu komputer yang merupakan
komponen utama pada sebuah robot yang digunakan untuk pengolaan data
masukan dari sensor dan kendali aktuator belum memiliki kemampuan komputasi
yang cepat selain ukuran fisik komputer pada masa itru masih cukup besar.

Robot yang merupakan hasil revolusi dari perkembangan teknologi dan
telah terbukti di bidang militer, pertahanan keamanan, produksi, dan bahkan
dalam bidang rescue atau penyelamatan. Robot yang kita kenal memiliki keahlian
dalam menjinakkan bom, pemadam api kebakaran, dan penyelamat korban
bencana gempa. Kemampuan dari robot-robot tersebut tidak terlepas dari sebuah
konsep gerak motor pada robot dan algoritma yang telah ditanam didalamnya.

Robot-robot yang dibuat memiliki berbagai bentuk salah satunya adalah
robot beroda, Pada robot beroda umumnya menggunakan motor sebagai
penggeraknya dan sensor ultrasonic sebagai alat navigasinya sehingga
membutuhkan sebuah sistem board dan algorima untuk dapat mensinkronkan
logika gerak motor agar tercipta sebuah Robot yang memiliki kecerdasan dalam
menjalankan tugasnya. Pemanfaatan teknologi seperti Arduino Board sangatlah
membantu khususnya untuk sistem sinkronisasi dan integarasi board sehingga
sistem gerak dan navigasi dapat tertanam dalam satu sistem. Dan pada akhirnya,
keunggulan hardware dan logic yang tertanam dalam Robot menjadi satu kesatuan
yang tidak dapat terpisahkan dalam Perancangan sistem gerak motor pada robot

beroda ini.

Kata Kunci : Motor, Robot, Teknologi
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ABSTRACT

The development of technology is the reason a lot of popping one of a
variety of innovations including the Robotics Technology. The development of
robotics in the beginning instead of the discipline of electronics but from biologist
and author of the novel any drama in the eighteenth century. In 1920 the robot
began to develop from the disciplines of electronics, more specifically the branch
of study disciplines, namely electronic automatic control engineering, but in those
days it was the computer that is the main component of a robot that is used to
refineries input data from sensors and control actuators yet has fast computing
capabilities than physical size computer at that time was still quite large.

The robot revolution is the result of technological developments and have
been proven in the field of military, defense and security, production, and even in
the field of rescue or salvation. Robots that we know have expertise in defusing
bombs, fire fighting, and rescue victims of the earthquake. The ability of robots
can not be separated from the motor on the robot motion concepts and algorithms
that have been planted therein.

Made robots have a variety of shapes one of which is a wheeled robot, the
robot wheels generally use the motor as a driving force and ultrasonic sensors as
tools to navigate and thus require a system board and logic algorithm to
synchronize the movement of the motor in order to create a robot that has the
intelligence to run duties. The use of technologies such as Arduino Board is very
helpful especially for system synchronization and integarasi board so the motion
and navigation system can be embedded in a single system. And in the end, the
benefits of hardware and logic embedded in the robot as one that can not be

separated in the design of the motor motion system on the robot's wheels.

Keywords : Motor, Robot, Technology
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