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ABSTRAK

Robot yang dirancang dan dibuat penulis pada skripsi ini merupakan
robot yang terinspirasi dari film. Robot yang diciptakan dengan 4 buah baling-
baling atau yang lebih umum dikenal dengan quadcopter adalah robot yang di
rancang untuk mengawasi ataupun memantau situasi dari udara yang terhubung
langsung dengan laptop menggunakan wireless. Robot adalah sebuah alat
mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan
kontrol manusia, ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan terlebih
dulu (kecerdasan buatan).

Robot memiliki berbagai bentuk mulai dari humanoid, menyerupai
bentuk fisik dan cara bergerak yang seperti manusia bahkan sampai ada robot
industri yang bentuknya sangat dipengaruhi oleh fungsinya. Robot juga dapat
dikendalikan secara langsung oleh manusia seperti robot pemantau udara.

KATA KUNCI : Robot, Desain, Quadcopter.



ABSTRAK

Robot designed and created by author in this essay is
inspired from film. This robot was created with 4 pieces of propeller
or commonly known as quadcoper. Quadcopter is designed for
spying any situasions from the sky and its camera is connected to
the screen wirelessly. Robot is one of the mechanical tools which
could doing human’s job, either controlled by human or
programmable things.

Robot has so many variety, for example humanoid robot,
this kind of robot have human’s shape and also can move like human
do. And then there is industry robot which the function is depend on
its design. Robot can also controlled by human from the sky.

KEYWORDS: Robot, Designed, Quadcopter.



1.1.

BAB I
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Perkembangan teknologi yang sangat berkembang pesat
dikehidupan masyarakat saat ini, menyebabkan banyak dihasilkannya
penemuan-penemuan baru sehingga dapat berguna bagi kehidupan
manusia. Begitu juga dalam teknologi dibidang robot yang sudah
menjamur di masyarakat dan sangat membantu masyarakat dalam kegiatan
aktivitasnya sehari-hari.

Robot secara umum dapat diartikan sebuah sistem yang terdiri dari
hardware dan sofiware yang dapat melakukan tugas tertentu dari manusia.
Robot dirancang oleh manusia untuk membantu bahkan menggantikan
kegiatan manusia yang butuh ketelitian dan beresiko tinggi.

Salah satunya adalah robot pengintai udara yang dapat membantu
petugas pemadam kebakaran dalam mengatasi ataupun mempermudah
tindakan penyelamatan yang sangat berbahaya di dalam gedung-gedung
bertingkat yang sangat sulit dijangkau oleh manusia, seperti menangkap
gambar secara langsung menggunakan wireless yang dihubungkan dengan
laptop sehingga dapat melihat situasi yang ada di gedung-gedung yang
bertingkat. Adapun kegunaan lainnya bagi Anggota Kepolisian Republik
Indonesia adalah membantu anggota polisi dalam memantau aktifitas

dijalan raya sehingga dapat segera mengatasi kemacetan yang terjadi.

1



Salah satu aplikasi yang digunakan dalam bidang robot adalah
microcontroller. Sebuah chip yang berfungsi sebagai pengontrol rangkaian
elektronik dan umunya dapat menyimpan program yang didalamnya terdiri
dari CPU (Central Processing Unif), memori, /O tertentu dan unit
pendukung seperti Analog-to-Digital Converter (ADC) yang sudah
terintegrasi didalamnya. Kelebihan utama dari microcontroler ialah
tersedianya RAM dan peralatan /O pendukung sehingga ukuran board
mikrokontroler menjadi sangat ringkas.

Microcontroller dapat digunakan sebagai sistem pengendali suatu
aplikasi tanpa menggunakan bantuan dari komputer, dengan kata lain
microcontroller ini bersifat stand alone. Penggunaan microcontroler
sebagai pengontrol micro sangatlah tepat tetapi yang paling banyak
digunakan dan yang paling cepat berkembang yaitu dalam dunia robot.
Keseluruhan sistem ini di control oleh microcontroller dimana fungsi dari
microcontroller adalah sebagai pusat/otak dari keseluruhan suatu sistem
untuk mengolah data yang diambil dari berbagai macam sensor. Pada
microcontroller ini kita dapat menginisialisasi data yang dikirim dari
sensor pendeteksi obyek kemudian microcontroller itu sendiri
mengirimkan instruksi untuk menjalankan motor sesuai data yang
diberikan oleh sensor.

Teknologi robot sudah berkembang dengan pesat pada saat ini,
mulai dari robot sederhana untuk aplikasi yang mudah sampai dengan

robot canggih dan kompleks yang digunakan dalam pabrik industri
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maupun dalam bidang-bidang yang lainnya. Robot yang bergerak di udara
sangatlah membantu manusia dalam berbagai hal apalagi robot terbang
yang sudah dilengkapi dengan kamera. Seperti contoh, memantau
kemacetan lalu-lintas pada jalan raya, mengambil gambar-gambar yang
tidak terjangkau oleh manusia, mengambil gambar kebakaran gedung yang
bertingkat dan masih banyak kegunaan yang lainnya. Karena kegunaanya
yang sangat besar bagi masyarakat, penulis akhirnya memberanikan diri
untuk melakukan penelitian tentang robot sehingga menghasilkan judul
“Robot Terbang Pengintai Menggunakan Kamera Wireless dengan

Remote Control”

Perumusan Masalah

Pada dasarnya prinsip kerja dari robot pengintai udara adalah
menerbangkan robot dengan menggunakan remote control dan menangkap
ataupun merekam gambar. Tetapi yang menjadi masalah dipengunaan
robot ini adalah cara menyeimbangkan ataupun menerbangkannya karena
robot pengintai udara ini terdiri dari 4 buah baling-baling dengan
kecepatan yang sangat tinggi yang terdapat di sisi kanan atas, sisi kiri atas,
sisi kiri bawah dan sisi kanan bawah yang setiap baling-baling akan kita
kendalikan. Selain itu ada pula permasalahan yang terjadi untuk
menghubungkan kamera menggunakan wireless secara langsung untuk

menangkap atau merekam gambar dengan laptop.
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Batasan Masalah

Adapun batasan masalah dari penelitian ini adalah :

|

Perakitan robot terbang ini hanya menggunakan 4 buah baling-baling.

2. Diharapkan robot terbang yang dirakit dapat bergerak sesuai dengan
instruksi yang diberikan pada program.

3. Sistem pengendali menggunakan remote control melalui frekuensi
radio.

4. Mikrokontroler yang digunakan adalah NAZA M-LITE.

5. Perakitan dalam pembuatan quadcopter.

Tujuan Penelitian

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah :

—_—
.

o

o

»>

Percobaan untuk menerbangkan robot sekaligus menangkap ataupun
merekam gambar yang dihubungkan secara langsung dengan laptop
menggunakan wireless.

Studi awal dari pemanfaatan microcontroller sebagai pengontrol
micro.

Pembuatan perangkat keras elektronika dan perancangan mekanik dari
robot pengintai udara.

Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan.



TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisi tentang teori pendukung, hasil penelitian
terdahulu, kerangka pemikiran dan hipotesis.

METODE PENELITIAN

Bab ini berisi tentang lokasi dan waktu penelitian, jenis
data, teknik pengumpulan data, jenis penelitian, alat dan
teknik pengembangan sistem, alat dan teknik pengujian.
HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi tentang hasil dan pembahasan yang sudah
didapat.

PENUTUP

Bab ini berisi tentang kesimpulan yang diperoleh dan saran.
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1 Q6.

Manfaat Penelitian

Adapun manfaat dari penelitian ini adalah :

1. Penulis berharap pembuatan robot pengintai udara ini dapat diterapkan
dan dimanfaatkan untuk mempermudah pekerjaan manusia, tentunya
setelah dilakukan pengembangan yang lebih baik lagi

2. Dapat menggunakan microcontroller untuk menjalankan kerja
mekanik robot.

3. Dapat mengambil gambar ataupun merekam gambar ditempat-tempat
yang tidak terjangkau.

4. Dapat digunakan sebagai bahan informasi ataupun pedoman bagi

mahasiswa yang sedang melakukan penelitian tentang robotika.

Sistematika Penulisan
Untuk mempermudah dalam penulisan ini, maka penulis membuat
sistematika penulisan yang terdiri dari 5 bab yaitu :
BAB1 PENDAHULUAN
Bab ini berisi tentang latar belakang, perumusan masalah,
batasan masalah, tujuan penelitian, manfaat penelitian dan
sistematika penulisan.
BAB 11 GAMBARAN UMUM PENELITIAN
Bab ini berisi tentang fenomena perangkat lunak dan

perangkat keras yang akan dikembangkan.
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