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ABSTRAK

Kepraktisan dan kemudahan merupakan salah satu hal yang sangat dibutuhkan
oleh manusia dan tidak tertutup kemungkinan dalam teknologi robotika yang sangat
berkembang pesat pada saat ini yang dapat membantu banyak orang. Seiring dengan
perkembangan teknologi yang begitu pesat maka dibuat suatu alat berbasis
mikrokontroler untuk marancang robot berkaki yang dapat memberi kemudahan dan
kepraktisan bagi banyak orang yang menggunakannya

Robot yang digunakan memiliki ukuran panjang 16 x 7.5 cm yang dilengkapi
dengan 6 kaki, kaki robot digerakkan oleh 2 motor servo. Motor servo tesebut
dikendalikan oleh mikrokontroler ATMegal6. Robot tesebut memiliki 5 buah tombol
yaitu tombol untuk maju, mundur, belok kanan, belok Kiri dan manuver.

Robot berhasil direalisasikan dengan kecepatan rata — rata £ 0.044 m/detik,
dengan waktu belok + 4.9 detik dengan kemampuan menanjak dan menurun * 25
derajat.
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ABSTRACT

Practicality and simplicity are the one of the important things to fulfill the
human needs and it is also possible in robotics technology that is rapidly growing
recently that could help many people. Along with the technological development,
people create a microcontroller-based tool for designing legged robots that can
provide convenience and practicality for the people who use it.

The robot has length of 16 x 7.5 cm which is equipped with 6 feet, foot robot
driven by two servo motors. Servo motor proficiency level is controlled by the
microcontroller at mega 16. Robot proficiency level has 5 buttons, are the button to
go forward, backward, turn right, turn left and maneuver.

This robot was created with an average speed of + 0044 m / sec, with a time
of inflection + 4.9 seconds with the ability uphill and down * 25 degrees successfully.
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