ABSTRAK

Dewasa ini, robot digunakan hampir di segala bidang. Tugas utama robot
yaitu membantu tugas manusia. Robot dituntut untuk pemakaian berulang dan
dapat melakukan pekerjaan yang berbahaya atau yang tidak terjangkau oleh
manusia. Salah satu pekerjaan yang berbahaya yaitu mengambil buah kelapa dari
pohonnya. Proses mengambil buah kelapa dari pohonnya yaitu, memanjat pohon,
mengambil buah, dan menuruni pohon.

Topik ini dipilih karena banyaknya terjadi kecelakaan saat mengambil
buah kelapa dari pohonnya. Oleh karena itu dirancanglah robot pengambil buah
kelapa ini untuk mengurangi jumlah kecelakaan yang terjadi pada saat mengambil
buah kelapa dari pohonnya.

Dalam penelitian ini telah dibuat model robot pengambil buah kelapa yang
dapat memanjat pohon, mengambil buah, dan menuruni pohon. Model robot
pengambil buah kelapa ini dirancang menggunakan tujuh buah motor servo
sebagai penggerak robot dan dua buah sensor phototransistor. Pembuatan robot
ini menggunakan sebuah board sistem minimum Arduino UNO R3 yang
dilengkapi oleh mikrokontroler ATMega328.

Kata kunci : robot, berbahaya, kelapa, motor servo, sensor phototransistor,
Arduino UNO R3, ATMega328.
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ABSTRACT

Today, robots are used almost in every field. The main task of the robots is to
help the humans’ task. Robots are required for repeated use and can perform
dangerous work or unreachable by humans. One of the dangerous job is to take
coconuts from its tree. The process of taking the coconuts from its tree that is,
climbing tree, picking fruits, and climbing down the trese.

This topic was chosen because of many accidents happened while taking
coconuts from its tree. Therefore coconut harvester was designed to reduce the
number of accidents that occur while taking coconuts from its tree.

In this research has created a coconut harvester robot model that can climb
trees, pick fruits, and climb down the trees. Coconut harvester robot model is
designed to use seven servo motors as the driving robot and two phototransistor
sensors. The making of this robot uses a minimum of system board Arduino UNO
R3 which is equipped by the microcontroller ATmega328.

Keywords: robot, dangerous, coconuts, servo motors, phototransistor sensors,
Arduino UNO R3, ATmega328.
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