ABSTRAK

Penggunaan robot dalam berbagai aspek berbeda membutuhkan berbagai
jenis robot yang berbeda juga. Berbagai robot yang berbeda akan membutuhkan
pengendalian yang berbeda pula. Pengendalian terhadap robot dapat dilakukan
secara otomatis ataupun manual. Untuk mempermudah pengendalian manual
terhadap robot dapat dilakukan pengendalian melalui suara. Dengan melihat
mudahnya pengendalian melalui suara terhadap robot, maka dibuatlah sebuah robot
yang dapat dikendalikan dengan menggunakan suara.

Robot yang dibuat berbentuk seperti mobil dengan empat roda dan dapat
bergerak layaknya mobil pada umumnya yaitu maju, mundur, belok kanan, belok
kiri serta berhenti. Untuk mengendalikan robot, perintah berupa suara diberikan
melalui smartphone. Kemudian data perintah tersebut dikirimkan kepada
mikrokontroler Arduino Uno sebagai pengendali dari robot. Arduino Uno akan
memproses data perintah tersebut menjadi gerakan dari robot.

Setelah dilakukan pengujian terhadap robot, dapat diketahui bahwa robot
telah dapat bergerak sesuai dengan perintah-perintah yang diberikan. Perintah yang
dapat diberikan yaitu maju, maju lambat, mundur, belok kiri, belok kanan, serta
berhenti. Selain itu robot juga dapat melakukan pengereman otomatis apabila ada
halangan di depan robot melalui pembacaan sensor ultrasonik walaupun belum
berhasil secara sempurna.
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ABSTRACT

Usage of robots in different aspects in life needs different kind of robots.
Different robots needs different control too. Robot can be controlled automatically
or manually. Voice control can be used to ease manual control of robot. Based on
that, a robot that can be controlled by voice is created.

The robot is like a car with four wheels and can move like usual car which
is forward, backward, turn right, turn left and stop. To control robot, a voice
command is given through a smartphone. Then that command data is send to
Arduino Uno microcontroller as controller of the robot. Arduino Uno will then
process the data to be movements from the robot.

After the robot is tested, it is proved that the robot could move based on
command from user. The list of command is forward, slow forward, back, turn left,
turn right and stop. Furthermore, the robot could also do automatic braking if there
is obstacle in front of robot through ultrasonic sensor although it is not perfect.
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