REALISASI KOMUNIKASI WiFi UNTUK MENGENDALIKAN
LENGAN ROBOT

Yoshihiro Fajaryanto / 0422034
Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha,
JI. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH No.65, Bandung, Indonesia.

Email : Joshi_telcom@yahoo.com

ABSTRAK

Pada saat ini teknologi robot semakin berkembang, sedangkan masalah
interfacing untuk mengontrol robot dapat menjadi persoalan tersendiri. Pengunaan
kabel untuk mengontrol robot dirasakan kurang efektif sehingga media wireless
dapat menjadi pilihan yang tepat. Untuk mengontrol robot secara jarak jauh
dengan media wireless diperlukan suatu modul wireless interface sehingga terjadi
komunikasi antara user dengan robot yang dikontrol tersebut.

Dalam tugas akhir initelah dirancang dan direalisasikan interface yang
digunakan untuk mengendalikan robot dengan menggunakan Personal Computer
(PC)/Notebook melalui gelombang radio pada frekuensi 2.4 GHz atau sering
disebut dengan Wireless Fidelity (WiFi). Adapun interface yang dirancang
menggunakan modem wireless tranceiver sebagai pengirim pada Personal
Computer (PC)/Notebook dan Access Point sebagai penerima. Sedangkan
interface yang digunakan untuk menghubungkan Access Point dan
Mikrokontroler menggunakan modul Ethernet to Serial Gateway. Selain itu, pada
Tugas Akhir ini juga dibuat suatu program aplikasi user interface berbasis Visual
Basic 6 yang digunakan untuk mengendalikan robot.

Setelah interface terealisasi, maka dilakukan pengujian pada sistem
interface. Lalu hasilnya, server dapat mengendalikan robot dari jarak jauh baik
pada lokasi indoor maupun pada lokasi outoor.
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ABSTRACT

At the moment robot technological progresisively expand, while
problem of interfacing to control robot can become separate problem. The usage
of cable to control robot felt less effective so that wireless media can become
correct choice. Tol control robot in long distance with wireless media needed an
interface wireless module so communications happened between the user with the
controlled robot.

In this final project, heve designed and realize interface system used to
control robot by wireless by using Personal Computer (PC)/Notebook through
radio wave at frequency 2.4 GHz or is often referred as Wireless Fidelity (WiFi).
As for designed interface system use WiFi Card/adaptor WiFi as consignor at
Personal Computer (PC)/Access Point and notebook as receiver. Besides,
interface system use Ethernet module to Serial Gateway) to connect Access Point
and Microcontroller. By using the interface wireless, we even also can control
robot from long distance with easier interest. Beside that, In this final project also
made a program examination of interface based on Visual Basic 6.0 used to
deliver signal conduct at the controlled robot.

After the interface system is realized, so the examination at interface
system has been done. And its result is the server can control robot at indoor and
outdoor location.
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