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I NTI SARI

Per kembangan teknol ogi roboti ka semakin pesat, dan
tujuan dari penciptaan robot sangat |uas aplikasinya. Salah
satu diantaranya adalah penbangunan aplikasi Robot Soccer
dengan Pengendal i an Mel al ui CGel onbang Radi o Frekuensi berbasis
nm krokontrol er. Pada tugas akhir ini dibuat aplikasi Robot
Soccer dengan Pengendalian Ml al ui Gel onbang Radi o Frekuensi
berbasis m krokontroler yang nerupakan salah satu bentuk
apli kasi untuk pengendalian robot dari jarak jauh yang
terprogram Tugas yang dilakukan oleh aplikasi ini adalah
mengger akkan |ima robot dengan nenggunakan satu kontrol utama
dengan pergerakan robot yang berbeda dikendalikan oleh lim
oper at or .

Robot soccer dengan pengendal i an nel al ui gel onbang radio
frekuensi berbasis mkrokontroler neniliki batas pergerakan
robot masih begitu kasar seperti saat Dberbelok, jadi data
I nput dari aplikasi penggerak robot soccer nenggunakan jostick
PS di gunakan untuk mnengendal i kan pergerakkan robot. Kontrol er
yang di gunakan adal ah m krokontroller buatan dari ATMEL, yaitu
AT89S52, untuk penggeraknya digunakan notor DC dan untuk
penendang bol a nenggunakan sel enoi d.

Driver Mdtor DC di gunakan untuk nengatur pergerakan pada
setiap notor yang terdapat di robot soccer. Konponen yang
di.gunakan untuk driver notor adalah |IC L298, dimana nemli ki
kel ebi han adal ah cukup satu driver untuk pengendalian dua
not or DC dengan pergerakan yang ber beda.

Kata kunci : Robot soccer, M krokontroler, Radio Frekuensi,
Joystick PS, Serial SPI
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