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ABSTRAK

Pada saat ini teknologi robot semakin berkembang, sedangkan masalah
antarmuka untuk mengontrol robot dapat menjadi persoalan tersendiri. Pengunaan
kabel untuk mengontrol robot dirasakan kurang efektif sehingga media nirkabel
dapat menjadi pilihan yang tepat. Untuk mengontrol robot secara nirkabel salah
satunya dapat digunakan suatu modul Bluetooth antarmuka sehingga terjadi
komunikasi antara komputer dengan robot yang dikontrol tersebut.

Dalam tugas akhir ini telah dirancang dan direalisasikan antarmuka yang
digunakan untuk mengontrol robot dengan menggunakan Personal Computer
(PC) / Notebook melalui Bluetooth yang bekerja pada daerah gelombang radio
frekuenss 2.4 GHz. Adapun antarmuka yang dirancang menggunakan USB
Bluetooth Dongle sebagai pengirim sinyal kontrol dan penerima sinyal sensor
pada Personal Computer (PC) / Notebook sedangkan EmbbeddedBlue
Transceiver Appmod sebagal penerima sinyal kontrol dan pengirim sinyal sensor
pada mikrokontroler. Selain itu, pada Tugas Akhir ini juga dibuat suatu program
aplikas GUI (Graphical User Interface) berbasis Visual Basic yang digunakan
untuk mengontrol robot. Setelah sistem antarmuka terealisasi, maka dilakukan
pengujian pada sistem. Hasil realisasi antarmuka menunjukkan bahwa komunikasi
Bluetooth dapat digunakan untuk mengontrol Robot Manipulator Tujuh Motor
Servo dan Robot Mobil Dua Motor DC, juga untuk mengirim data dari sensor dan
menampilkannya pada PC.
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ABSTRACT

Nowadays the technology of robot becomes more complex, whereas the
problem of interfacing to control robot can be the problem itself. The use of cable
to control robot is less effective so that wireless media can be an appropriate
choice. There are some ways to control robot with wireless, one of it is by using
interface Bluetooth module so that the communication between the computer and
the robot which is controlled is occurred.

In this Final Task, it has been designed and realized interface that is used
to control robot with Personal Computer (PC) / Notebook through Bluetooth that
is work in wave radio area with frequency 2.4 GHz. An interface is designed by
using USB Bluetooth Dongle as the control signal transmitter and as the sensor
signal receiver on Persona Computer (PC) / Notebook whereas the
EmbbeddedBlue Transceiver Appmod as the control signal receiver and the
sensor signal transmitter on the microcontroller. Besides, in this Final Task is
made a GUI (Graphical User Interface) application program base on visual basic
which is used to control the robot. After the interface system is realized, then we
do the experiment on the system. The result of interface realization shows that the
Bluetooth communication can be used to control Seven Servo Motor Manipul ator
Robot and Two DC Motor Mobile Robot, also to send tha data from the sensor
and show it on PC.
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