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ABSTRAK

Robotika adalah merupakan sebuah bidang ilmu yang menggabungkan beberapa disiplin ilmu untuk merancang dan merealisasikan sebuah robot. Pembuatan sebuah robot ditujukan untuk memudahkan pekerjaan manusia dalam masalah yang mengandung tingkat kesulitan, ketelitian dan juga kemampuan yang tinggi.

Sebuah robot yang dibangun mempunyai beberapa bagian yang saling menunjang yaitu mikrokontroller, sensor dan juga motor. Persoalan yang dipecahkan dalam tugas akhir ini adalah bagaimana membuat sebuah robot otomatis yang mampu bergerak dengan inputan dari sensor. Penelitian ini membahas bagaimana perancangan dan juga realisasi robot otomatis penghindar rintangan.

Penulisan program untuk mikrokontroller menggunakan bahasa pemograman Assembly. Dengan dukungan dari beberapa komponen diatas maka diharapkan robot yang dibangun mampu menyelesaikan sebuah masalah yaitu bagaimana berjalan menghindari rintangan dengan menggunakan bantuan dari sensor.
Dalam penelitian yang dilakukan, penulis mendapatkan bahwa jarak maksimal deteksi sensor yang digunakan dalam robot mobil ini adalah sejauh 12,02 cm. Dan dalam pengujian, robot mampu berjalan sesuai dengan kondisi yang ada.
ABSTRACT

Robotic is to represent a science area joining some science discipline to design and realize a robot. Making a robot addressed to facilitate work of human being in problem which have difficulty level, correctness as well as high ability.

Robot which have build have some part which supporting each other that is microcontroller, censor and motor. Problem which solved in this final duty is how to make a automatic robot capable to make a move contructively from censor. This research study how scheme as well as automatic robot realization of refrain from barricade.

Writing of program for microcontroller is using Assembly programming. With support from some component above hence robot which have build expected can finish a problem of that is how walking to avoid barricade by using aid of censor.  

In this research, we have got that maximum censor detection which build in this mobile robot is 12,02 cm. In a simulation, robot can move with direction from the censor in every condition which have build.
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