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ABSTRAK 
 

Kapal selam kendali memiliki beberapa varian nama,salah satunya adalah 
kendaraan bawah air atau biasa disebut ROUV. ROUV diciptakan bertujuan untuk 
membantu pekerjaan manusia di bawah air terutama perairan yang dalam. ROUV 
dikendalikan oleh seorang operator dan pergerakannya tergantung dari komponen 
yang terpasang pada robot tersebut. Terdapat beberapa jenis ROUV sesuai dengan 
komponen dan kemampuan yang dimilikinya yaitu sebagai robot observasi, 
sebagai pekerja, dan robot yang memiliki fungsi khusus. Dengan adanya ROUV 
maka pekerjaan manusia dapat dipermudah khususnya pekerjaan yang dilakukan 
di perairan dalam. 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ii 
Universitas Kristen Maranatha 

REMOTELY OPERATED UNDERWATER VEHICLE 

OBSERVATION PROTOTYPE 
Fransiscus Nesti Yoko (1027025) 

Jurusan Sistem Komputer, Fakultas Teknik, 

Universitas Kristen Maranatha 

Jalan Prof. drg. Suria Sumantri MPH. No. 65 

Bandung 40164, Indonesia 

 

ABSTRACT 
 

Operated submarine have some variant name, one of them is Remotely 
Operated Underwater Vehicle (ROUV). ROUV has been made for helping the 
human's work in underwater especially in deep water. ROUV is remotely by 
operator and the movement is depend on the component that its have. There are 
some type of ROUV according with its component and skills, it can work as 
observation class robot, worker class robot, and speciall function class robot. The 
human's work can be easy with ROUV especially on deep water works. 
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