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KATA PENGANTAR  

 

Puji syukur saya panjatkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, 

karena atas berkat dan rahmat-Nya, saya dapat menyelesaikan 

buku ini. Penulisan buku merupakan buah karya dari pemikiran 

SHQXOLV� \DQJ� GLEHUL� MXGXO� ´5RERW� %HUEDVLV�Microcontrollerµ� Kami 

menyadari bahwa tanpa bantuan dan bimbingan dari berbagai 

pihak sangatlah sulit bagi saya untuk menyelesaikan karya ini. Oleh 

karena itu, saya mengucapkan banyak terima kasih pada semua 

pihak yang telah membantu penyusunan buku ini. Sehingga buku 

ini bisa hadir di hadapan pembaca.  

Berkembang pesatnya ilmu pengetahuan dan teknologi, 

penelitian mengenai robot sangatlah banyak. Saat ini teknologi 

robot umumnya diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. 

Pekerjaan manusia yang dulunya dianggap sulit bahkan tidak 

mungkin menjadi mudah dan mungkin untuk dilakukan dengan 

bantuan teknologi. Robot adalah salah satu bentuk teknologi yang 

berkembang saat ini. Aplikasinya diarahkan untuk membantu 

tugas manusia. Keberadaan robot tidak hanya diciptakan dengan 

tujuan untuk membantu pekerjaan manusia, namun juga 

dimanfaatkan dibidang pendidikan, hiburan, seni, dan olahraga.  

Pada buku ini penulis akan menyajikan beberapa robot yang 

berbasis pada microcontroller mulai dari perangkat yang 

dibutuhkan, perancangan robot, implementasi serta contoh analisa 

dan pengujian robot untuk memberikan gambaran umum 

penerapan microcontroller. 

Penulis menyadari bahwa buku ini masih jauh dari 

kesempurnaan. Oleh karena itu kritik dan saran yang membangun 

sangat dibutuhkan guna penyempurnaan buku ini. Akhir kata saya 

berharap Tuhan Yang Maha Esa berkenan membalas segala 

kebaikan semua pihak yang telah membantu. Semoga buku ini akan 

membawa manfaat bagi pengembangan ilmu pengetahuan. 
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Berkembang pesatnya ilmu pengetahuan dan teknologi, 

penelitian mengenai robot sangatlah banyak. Saat ini teknologi 

robot umumnya diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. 

Pekerjaan manusia yang dulunya dianggap sulit bahkan tidak 

mungkin menjadi mudah dan mungkin untuk dilakukan dengan 

bantuan teknologi. Robot adalah salah satu bentuk teknologi yang 

berkembang saat ini. Aplikasinya diarahkan untuk membantu 

tugas manusia. Keberadaan robot tidak hanya diciptakan dengan 

tujuan untuk membantu pekerjaan manusia, namun juga 

dimanfaatkan dibidang pendidikan, hiburan, seni, dan olahraga.  

Pada dasarnya manusia memiliki keterbatasan, manusia 

tidak dapat melakukan hal yang berbahaya bahkan mengancam 

nyawa. Eksplorasi ketempat yang belum dikenal dan memiliki 

medan yang sulit untuk ditempuh tentu berbahaya bagi 

keselamatan manusia. Dibutuhkan bantuan dari sesuatu yang 

dapat bekerja cepat, teliti dan tidak mengenal lelah, robot adalah 

jawaban dari keinginan tersebut. Robot dapat bekerja  pada  

lingkungan  yang  berbahaya  bagi  kesehatan atau daerah yang 

harus diamati dengan pengamatan lebih dari kemampuan panca 

indera manusia.  

Perkembangan robot pada saat ini semakin canggih dan 

bervariasi mulai dari robot beroda hingga berkaki. Robot beroda 

juga mengalami perkembangan dari yang beroda biasa, hingga 

menyerupai roda tank. Kelebihan dari bentuk roda tank ini adalah 

dapat melewati medan mendaki maupun menurun, ataupun 

medan yang tidak rata dan bergelombang yang tidak dapat dengan 

PENDAHULUAN 
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A. Tanaman Hias 

Tanaman adalah salah satu jenis makhluk hidup atau 

organisme yang pada umumnya memiliki ciri tidak berpindah-

pindah dan hanya menetap di tempatnya tumbuh, menyerap air 

dan kebutuhan nutrisi melalui akar, serta memproses nutrisi 

melalui proses fotosintesis menggunakan pigmen hijau klorofil, 

gas CO2, dan cahaya matahari. Tanaman berguna sebagai 

simbol dan mempunyai banyak kegunaan yang fungsional. 

Hijaunya tanaman di dalam ruang kerja, misalnya di 

perkantoran, bisa menghilangkan kejenuhan rutinitas kerja, 

melembutkan pandangan pada material keras disekeliling 

tempat kerja, dan memperbaiki sirkulasi udara (Arifin dan 

Arifin, 2004). Selain memberikan fungsi secara fisik, tanaman 

dalam ruang juga memberikan nilai tambah sehingga ruangan 

menjadi lebih indah, asri dan sejuk. 

Tanaman hias (ornamental plant) merupakan tanaman 

hortikultura non pangan yang memiliki nilai keindahan dana 

daya tarik tertentu. Tanaman hias yang dibicarakan disini 

adalah tanaman hias dalam pokok kajian florikultura, yaitu ilmu 

yang mempelajari tentang budidaya tanaman hias untuk 

produksi tanaman hias pot dalam ruangan. Tanaman hias dalam 

ruangan (indoor plants) umumnya beradalam di dalam kantor 

dan rumah. Tujuannya adalah untuk dekorasi dan kesehatan 

(fisik maupun psikologis). Tanaman hias indoor memiliki 

kebutuhan hidup yang sama dengan tanaman di luar ruangan. 

Pertumbuhan dan kesuburan tanaman hias dipengaruhi oleh 

ROBOT SMART 

PLANT POT 
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A. Robot Sumo 

1. Pengertian Robot 

Robot berasal dari NDWD� ´robotaµ��GLDPELO�GDUL�EDKDVD�

&HNRVORZDNLD�\DQJ�EHUDUWL� ´NHUMD� FHSDWµ��3HUWDPD�NDOL� NDWD�

´robotaµ�PXQFXO� SDGD� WDKXQ� ����� \DQJ�GLSHUNHQDONDQ� ROHK�

seorang pengarang pentas sandiwara yang bernama Karel 

&DSHN� GDODP� NDU\DQ\D� \DQJ� EHUMXGXO� ´5RVVXP·V� Universal 

Robotµ�� 5RVVXP� PHUDQFDQJ� GDQ� PHPEDQJXQ� VXDWX� EDOD�

tentara yang terdiri dari robot industri yang akhirnya 

menjadi terlalu cerdik dan akhirnya menguasai manusia [27]. 

Menurut bahasa, robot adalah sebuah alat mekanik yang 

dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan 

pengawasan dan kontrol manusia atau menggunakan 

program [23]. 

Mendefinisikan kata robot secara jelas merupakan 

sesuatu hal yang tidak mudah. Seorang Joseph Engelberger 

\DQJ� GLMXOXNL� VHEDJDL� ´EDSDN� URERWLNDµ� NDUHQD� MDVDQ\D�

mengembangkan robot industri yang pertama di Amerika 

Serikat, pernah mengatakan bahwa dia tidak dapat 

mendefinisikan robot, tapi dapat mengetahui ketika 

melihatnya [28]. Menurut The Robotics International Division of 

The Society Of Manufacturing Engineers (RI/SME), robot dapat 

didefinisikan sebagai ´D� UHSURJUDPPDEOH� DQG� PXOWLIXQFWLRQDO�

manipulator designed to move material, part, tools, and specialized 

devices throught variable programmed motions for the performance 

ROBOT SUMO 
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A. Robot Tank 

Menurut Robotics Institute of America (RIA) robot adalah 

manipulator multifungsi yang dapat diprogram kembali dan 

dibuat untuk tujuan pemindahan material, komponen dan 

peralatan atau merupakan alat tertentu yang dikhususkan untuk 

dapat bergerak sesuai program yang diberikan agar dapat 

melakukan berbagai tugas tertentu.[49] 

1. Bentuk Robot 

a. Stationary dan Mobile 

Beberapa robot dirancang untuk tetap berada pada 

posisinya dan menggerakkan beberapa obyek yang 

berada di depannya. Robot stasionary umumnya 

digunakan di pabrik. Robot stationary juga digunakan 

sebagai perisai antara operator dengan beberapa material 

berbahaya, seperti isotop radioaktif atau bahan-bahan 

kimia tajam. Sebaliknya, robot mobile dirancang untuk 

bergerak dari satu tempat ke tempat lain. Daya penggerak 

robot ini berupa roda, rel atau kaki. Robot Mobile juga 

dapat ditambah alat lain, seperti lengan untuk 

mengerakkan obyek yang berada disekitarnya. 

b. Teleoperated dan Autonomous 

Robot Teleoperated bergerak berdasarkan perintah 

dari manusia yang dioperasikan melalui remote control. 

Biasanya robot ini menggunakan kamera sebagai mata 

untuk operator. Autonomous robot (robot otonom) bergerak 

ROBOT TANK 

AUTOMATIK 

PENDETEKSI HALANGAN 
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