
Universitas Kristen Maranatha i 

REALISASI ROBOT MOBIL TANK 

UNTUK MENJELAJAHI MEDAN YANG TIDAK RATA 

 

Disusun Oleh : 

Nama  : Jonatan Kurnia 

Nrp :  0422061 

 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha, 

Jl. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no.65, Bandung, Indonesia. 

Email : jonatan1001@yahoo.com 

 

ABSTRAK 

 

Semakin berkembangnya suatu negara, maka semakin banyak aplikasi 

teknologi yang diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. Salah satu bentuk 

teknologi yang banyak digunakan adalah bidang robotika. Perkembangan ini jelas 

terlihat dari jenis, bentuk, serta kegunaan dari robot yang makin banyak dan 

beragam. Dalam bidang penelitian ilmiah, robot banyak digunakan untuk riset-

riset di alam terbuka seperti kawah beracun dan daerah perbukitan. Robot jenis ini 

biasa disebut sebagai robot penjelajah. Robot penjelajah harus mampu melewati 

permukaan jalan yang tidak rata (berbatuan). Untuk dapat melaksanakan tugasnya 

dengan baik, maka sebaiknya robot yang dibuat menggunakan roda yang 

dilengkapi dengan rel seperti tank baja. 

Pada Tugas Akhir ini, robot mobil tank dibentuk menggunakan bahan 

akrilik untuk membentuk badan tank serta menggunakan Basic Futaba Cog and 

Link kit dan motor servo continuous sebagai aktuator. Robot ini juga dilengkapi 

beberapa sensor. Sensor-sensor yang digunakan adalah sensor ultrasonik, sensor 

compass, dan sensor rotary encoder. Robot dikontrol menggunakan pengontrol 

mikro ATmega16. Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa 

robot mobil tank dapat melintasi medan pavling block, semen, berbatuan, dan 

rumput. Robot mobil tank juga dapat menghindari halangan yang berbentuk 

persegi atau persegi panjang. Selain itu, robot mobil tank dapat menghitung jarak 

yang ditempuh dengan persentase kesalahan 8.98 %. 

 

Kata Kunci :  Robot Mobil Tank, Medan yang Tidak Rata, Motor Servo 

Continuous, Pengontrol Mikro ATmega16, Sensor Ultrasonik, 

Sensor Compass, Sensor Rotary Encoder. 
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ABSTRACT 

 

As a country develops, there would be more technology applied in routine 

life. One of them is robotic. These developments clearly seen in type, shape, and 

the various usages of the robots. In scientific research, robots are used for risets on 

open areas such as poisonous craters and hills. These type of robots usually called 

as explorers. An explorer must be able to move across bumpy surface ( stony ). To 

accomplish its jobs well, so it is better for the robot made by using wheel 

equipped with rail such as used on tank. 

In this Final Project, tank-shaped robot made with acrilic for the body and 

used Basic Futaba Cog and Link Kit and continuous servo motor as actuator. This 

robot also equipped with few sensors. The sensors are Ultrasonic sensor, compass 

sensor, and rotary encoder sensor. This robot controlled using ATmega16. 

According to the experiments; tank-shaped robot can move across pavling block, 

cement, stony, and grassy area. Tank-shaped robot also can avoid square-shaped 

obstacles. Beside those, tank-shaped robot also can count the distance with error 

percentage 8.98%. 

 

Key word :  The Robot of The Tank Car, The Scraggly Field, Continuous Servo 

Motor, Microcontroller ATmega16, Ultrasonic Sensor, Compass 

Sensor, Rotary Encoder Sensor. 
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