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ABSTRAK

Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi sudah sangat pesat.
Banyak temuan robot di berbagai negara. Semua itu dilakukan hanya mempunyai
satu tujuan, yaitu membuat robot mirip manusia. Keberadaan robot diharapkan
dapat meminimalisasir peran manusia karena robot bisa bekerja dengan benar
dan terus menerus sehingga proses produksi dan keuntungan yang diraih pun
semakin tinggi dari hari ke hari. Penyusun berusaha mengembangkan suatu
bentuk ilmu pengetahuan dan teknologi, berupa suatu Pembuatan Mobile Robot
Sebagai Pengambil Bola Menggunakan Microkontroler ATMega 8535

Dalam pembuatan proyek ini penulis menggunakan sensor sharp
GP2D120, Sensor Infrared, Roda trolley,Gripper penjapit serta motor servo.
Penulis berharap adanya system ini dapat diaplikasikan di berbagai bidang lain
yang bermanfaat bagi masyarakat.
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ABSTRACT

The development of science and technology is very quickly. Some many
robotics has been discovered in many country which more pecfect. These has been
done one purpose, it is give a robot which like a human. The existence of robot
will be wished to minimize the human role, because the robot can work correctly
and continuously, the impact is the production process and the profit are higher
from day to day. The writer will try to develop a design of science and
technology in the Making of Mobile Robot As Ball Taker Using Microkontroler
ATMega 8535.

In this project the writer uses a sharp sensor GP2D120, InfraRed Sensor,
Trolley Whell, Gripper and Servo Motor. The Writer wishes this system can be

applicated in some sector and implemented in society.
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