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ABSTRAK

Dalam dunia industri, untuk memindahkan barang+massmng berbentuk
tabung dan berat dapat digunakan perangkat pembamg bertujuan untuk
mempermudah kerja manusia. Perangkat pembantwpatderupa robot mobil
dengan lengan yang mampu menjepit benda, memindahdan meletakan

kembali.

Pada tugas akhir ini telah dibuat robot mobil yatigngkapi dengan
lengan jepit. Penggunaan mikrokontroler dalam hdl Atmegal6 dengan
menghubungkan dengan papan ketik yang memilikiramiika PS/2 digunakan
untuk mengendalikan robot mobil untuk menjepit, nretfahkan, dan melepaskan

benda.

Dari hasil pengujian terhadap robot mobil yang alisasi, untuk benda
yang berbentuk tidak beraturan (batu), hanya beéuituk tertentu (batu 1 dan
batu 2) yang dapat dijepit dan dipindahkan dengaR. dntuk benda dengan
permukaan normal dan licin yang beratnya kuranglddr gram dapat dijepit dan
dipindahkan dengan baik. Demikian juga untuk beyaiag berdiameter kurang
dari 2 centimeter dapat dijepit dan dipindahkangaarbaik.

Kata kunci: ATMEGA 16, PS/2.
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ABSTRACT

On the industries, for moving things that in thdirmer form and also
heavy, a tool can be used with aim to help humangbd& his tool can be form

like mobile robot with arm that capable to grip@tij move it, and then place it.

At this final project has been made mobile robatiped with gripper arm.
Usage of microcontroller in this case Atmegal6 emted to PS/2 keyboard to

control mobile robot to grip object, move it, ahemn place it.

From the test result of mobile robot which realizéor objects which in
irregular form (stone), only certain forms ( stahend stone 2) can be gripped
and moved well. For objects with slippery and ndrswface which its weight



less than 100 grams can be gripped and moved avell for objects which have

diameter less than 2 centimeter can be grippedrand well too.
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