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Abstract

In today's modern world, tEe are many scientists and resources created and developed by people to
facilitate their work. Be it in the field [ Industry, Medical, to the world of Education. One example
of scientists and renewal of sources. This can be proven by the many technologies in the field of
robotics that are deliberately made to help human work. If humans have five senses such as eves to
see, then the robot can be in the fgB} of sensors such as photodiodes, ultrasonic sensors to hear or
even a camera to see and record. The [Ef@pose of this research is to design a reliable control system
so that the robot can stand upright. To be able to balance the standing position of the robot with two
wheels, a good and reliable control method is needed to maintain the robot's position perpendicular
to the earth's surface without requiring external controllers and applying Self-balancing Control.
Keywords: Robot, Sensor, ultrasonik, control system, self-balancing control

Abstrak

Di dunia modern saat ini, ada banyak ilmuwan dan sumber daya yang diciptakan dan dikembangkan
oleh orang-orang untuk memfasilitasi pekerjaan mereka. Baik itu di bidang Industriffffedokteran,
hingga dunia Pendidikan. Salah satu contoh ilmuwan dan pembaharuan sumber. Hal ini dapat
dibuktikan dengan banyaknya teknologi di bidang robotika yang sengaja dibuat untuk membantu
pekerjaan manusia. Jika manusia memiliki panca indera seperti mata untuk melihat, maka robot bisa
berupa sensor sEErti fotodioda, sensor ultrasonik untuk mendengar atau bahkan kamera untuk melihat
dan merekam. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang sistem kendali yang handal agar
robot dapat berdiri tegak. Untf dapat menyeimbangkan posisi berdiri robot dengan dua roda,
diperlukan metode pengendalian yang baik dan handal untuk menjaga posisi robot tegak lurus dengan
permukaan bumi tanpa memerlukan pengontrol eksternal dan menerapkan Self-balancing Control.

Kata kunci: Robot, Sensor, ultrasonik, sistem kontrol, kontrol self-balancing
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PENDAHULUAN

Di dunia modern saat ini banyak sekali
ilmuan serta sumber daya yang di ciptakan
dan di kembangkan orang untuk
memudahkan pekerjaannya. Baik itu di
bidang Industri, Medical, sampai ke dunia

banyak dan berkembang pesat, disertai
dengan kemajuan teknofJgi yang terus
menerus berkembang Hal ini dapat
dibuktikan dengan banyaknya teknologi
dibidang robotika yang sengaja dibuat
untuk membantu pekerjaan manusia. Jika

Pendidikan. Salah satu contoh ilmuan serta
pembaharuan sumber daya yang di
kembangkan orang pada saat ini adalah
robot. Penelitian mengenai robot sangatlah

manusia memiliki panca indera seperti
mata untuk melihat, maka pada robot dapat
berupa sensor seperti photodioda, sensor
ultrasonic untuk mendengar atau bahkan
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juga berupa kamera untuk melihat dan
merekam. Sensor - sensor yang telah
disebutkan merupakan alat yang berfungsi
sebagai masukan data pada robot.
Pentransmisian data masukan tersebut
terbagi menjadi 2 (dua) macam, yaitu
pentransimisian data secara kabel (wire)
dan  nirkabel (wireless). Teknologi
nirkabel merupakan sebuah teknologi
pentransmisian data yang sekarang sedang
pesat dikembangkan.

Pada dasarnya, teknologi nirkabel
menggunakan gelombang frekuensi radio
dan infra merah (infrared) yang digunakan
sebagai media pengiriman datanya.
Teknologi  nirkabel sangat banyak
digunakan karena dinilai sangat efektif dan
efisien. Robot itu sendiri banyak di
gunakan orang karna lebih efisien serta
ramah lingkungan. Salah satunya di bidang
industri banyak di gunakan robot untuk
pekerjaan yang berat baik itu robot lengan
sampai ke robot yang lainnya tujuan dari di
gunakan robot adalah untuk mengurangi
resiko atau kecelakaan kerja yang dapat
memakan biaya yang besar. $Bdangkan
tujuan dari penilitian ini ialah mendesain
suatu sistem kontrol yang handal agar
robot dapat berdiri tegak. Untuk dapat
menyeimbangkannya@josisi berdiri robot
dengan dua roda dibutuhkan metode
kontrol yang baik dan handal untuk
mempertahankan posisi robot dalam
keadaan tegak lurus terhadap permukaan
bumi tanpa memerlukan pengendali dari
luar dan menerapkan Self-balancing

Control.
20

Penelitian ini menggunakan Arduino,
serta memakai sensor accelerometer dan
gyroscope EFAng akan mengendalikan
motor DC. Oleh karena itu maka penulis
tertarik untuk mengangkat permasalahan
tersebut dalam bentuk skripsi dengan judul
“Perancangan dan Implementasi Robot
Keseimbangan Beroda Dua Berbasis
Mikrokontroler”.
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Rumusan masalah dari alat ini sebagai
berikut:  Bagaimana  robot  dapat
menyeimbangkan diri pada perbungkaan
datar dengan di berikan beban -+ lkg?
Bagaimana cara pengontrolan robot
menggunakan  wireless?  Bagaimana
kinerja  sensor ultrasonik  sebagai
pendeteksi  benturan pada  robot?
Bagaimana kinerja robot untuk mendeteksi
berat benda yang di angkatnya?
Bagaimana cara robot dapat berjalan di
permungkaan yang tidak rata?

METODE PENELITIAN

e
1. Metode R&D (Research and
Development )

Metode penelitian dan pengembangan
(Research and Development) adalah
metode penelitian yang digunakan untuk
menghasilkan produk tertentu dan menguji
keefektifan produk tersebut. Men§Et
Sujadi penelitian dan pengembangan atau
Research and Development (R&D) adalah
suatu proses atau langkah-langkah untuk
mengembangkan suatu produk baru, atau
menyempurnakan produk yang telah ada,
yang@f@ipat dipertanggung jawabkan.

Produk  tersebut tidak  selalu
berbentuk benda atau perangkat keras
(hardware), tetapi bisa juga perangkat
lunak  (software), seperti  program
komputer untuk pengolahan  data,
pembelajaran dikelas, perpustakaan atau
laboratorium,  ataupun  model-model
pendflikan, pembelajaran, pelatihan, dll.

Dalam pelaksanaan penelitian dan
pengembangan, ada beberapa metode yang
digunakan yaitu metode deskriptif,
eveluatif, dan eksperimental. Metode
penelitian deskriptif digunakan dalam
penelitian awal untuk menghimpun data
tentang kondisi yang ada. Metode
evaluatif, digunakan untuk mengevaluasi
proses uji coba pengembangan suatu
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produk. Produk dikembangkan melalui
serangkaian uji coba, dan setiap kegiatan
uji coba diadakan evaluasi, baik evaluasi
hasil maupun evaluasi proses. Berdasarkan
temuan-temuan hasil uji coba diadakan
penyempurnaan-penyempurnaarn.

2. Kerangka Kerja Penelitian

Dalam melakukan penelitian agar
mendapatkan  hasil  seperti  yang
diinginkan, maka sekiranya diperlukan
suatu  kerangka penelitian. Dimana
kerangka penelitian yang akan dilakukan
berdasarkan metode R&D seperti bagan
dibawah ini.

Masalah

Potensi dan Pengumpulan ‘ Desain ‘ ‘ Vaildasi

Data Produk Desain

{ Revisi Desain Ujicoba [ Revisi Produk } [ Ujicoba

Produk Pemakaian

[ Revisi Produk

Produksi
Masal

Gambar 1. Kerangka kerja penelitian

3. Uraian Kerangka Kerja Penelitian

Dibawah ini akan dijabarkan mengenai
uraian kerangka kerja penelitian yang akan
dilaksanakan:

3.1.Potensi dan Masalah

Penelitian berawal dari adanya potensi
atau masalah. Potensi adalah segala
sesuatu yang bila di daya gunakan akan
memiliki nilai tambah. Masalah juga bisa
dijadikan sebagai potensi, apabila dapat
mendaya gunakannya. Masalah akan
terjadi jika terdapat penyimpangan antara
yang diharapkan dengan yang terjadi.

Seperti di dalam penelitian ini.
Permasalahan yang dijadikan potensi yang
berhasil di identifikasi adalah perancangan
dan implementasi robot keseimbangan
bercfh dua berbasis mikrokontroler.
a. Pengumpulan Data
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Setelah potensi dan masalah dapat
ditunjukkan secara faktual dan up to date,
selanjutnya dikumpulkan berbagai
informasi dan studi literatur yang dapat
digunakan  sebagai  bahan  untuk
perancangan pada sistem yang akan dibuat
yang dihar@g#an dapat mengatasi masalah
tersebut. Studi ini ditujukan untuk
menemukan konsep-konsep atau landasan-
landasan teoritis.

Dalam melakukan pengumpulan data
penulis melakukan pengamatan  studi
lapangan serta pengecekan bahan dan
komponen yang akafEgi gunakan.

Sedangkan studi literatur yang
dilakukan oleh penulis yaitu dengan
mencari rujukan-rujukan atau referensi
berupa teori ke perpustakan di Universitas
Putra Indonesia “YPTK” Padang yang
berhubungan dengan entity dari sistem
yang akan dirancang. Rujukan tidak hanya
berasal dari buku, tetapi penulis juga
mengambil rujukan dari jurnal dan
dat@feet.

b. Waktu Penelitian

Penelitian dilakukan dengan
memproses data-data yang telah didapat
oleh peneliti. Pengambilan data dilakukan
dari Bulan Agustus 2018 sampai dengan
sclesai.

Tabel 1 Waktu Penelitian

AGTET snr:.\\snlnnms:n TOVEMUER | DESEMBAR | JASUARD

w0 EEGLATAN

c. Penelitian Kepustakan (Library

Research)

Penelitian ini dilakukan dengan cara
membaca buku-buku sebagai referensi
yang berkaitan dengan penelitian ini di
perpustakaan, yang berguna untuk
memperoleh data dan informasi yang
bersifat teoritis.
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d. Penelitian di Internet (Research On
the Internet)

Dengan membaca dan mencari
referensi yang berkaitan dengan penelitian
ini di dalam situs, jurnal maupun
datasheet.

3.2.Desain Produk / Desain Sistem

Produk  yang dihasilkan  dari
penelitian R&D ada banyak macamnya.
Untuk menghasilkan sistem kerja baru,
harus dibuat rancangan kerja baru
berdasarkan penilaian terhadap sistem
kerja lama, sehingga dapat ditemukan
kelemahan-kelemahdffj) terhadap sistem
tersebut. Desain ini masih bersifat
hipotetik karena efektivitasya belum
terbukti, dan akan dapat diketahui setelah
melalui pengujian-pengujian. Di dalam
penelitian ini produk yang dihasilkan
berbentuk suatu alat yang didalamnya
terdapat sistem minimum yang
dikendalikan oleh Arduino Mega 2560.

Selain dari bentuk desain fisik sistem,
ada beberapa tools yang digunakan dalam
merancang sistem yang akan dibuat yaitu :
1. Context Diagram

Context diagram (top level) adalah
bagian dari data flow diagram yang
berfungsi memetakan model lingkungan,
yang dipresentasikan dengan lingkaran
tunggal yang mewakili keseluruhan

sistem. Context diagram menyoroti
sejumlah karakteristik penting sistem,
yaitu :

a. Kelompok pemakai, organisasi atau
sistem lain  yang  melakukan
komunikasi atau sebagai terminator.

b. Data masuk, yaitu data yang diterima
oleh sistem dari lingkungan dan harus
diproses dengan cara tertentu.

c. Data keluar, yaitu data yang
dihasilkan oleh sistem dan diberikan
ke dunia luar.

d. Penyimpanan data (storage). yaitu
digunakan secara bersama antara
sistem dengan terminator. Data ini
dapat dibuat oleh sistem dan
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digunakan oleh lingkungan, sebaiknya

dibuat oleh lingkungan dan digunakan

oleh sistem.
2. Data Flow Diagram

Data flow diagram adalah suatu
network yang menggambarkan suatu
sistem automat / komputerisasi,
manualisasi, atau gabungan dari keduanya,
yang penggambarannya disusun dalam
bentuk komponen sistem yang saling
berhubungan sesuai dengan aturan
mainnya.
3. Blok Diagram 18]

Merupakan sebuah diagram yang
dibuat untuk memetakan proses kerja dari
suatu sistem. Hal ini bertujuan untuk
memudahkan peneliti dalam mengenal
komponen-komponen yang akan dipakai
dalam membangun sebuah sistem.
4. Flowchart

Bagan alir (flowchart) adalah bagian
yang menggambarkan urutan instruksi
proses dan hubungan suatu proses dengan
proses lainnya menggunakan simbol-
simbol tertentu. Bagan alir digunakan
sebagai alat bantu komunikasi dan
dokyhentasi.
3.3. Validasi Desain Sistem

Validasi desain merupakan proses
kegiatan untuk menilai apakah rancangan
produk / alat, dalam hal ini sistem kerja
baru secara rasional akan lebih efektif dari
yang lama atau tidak. Validasi desain pada
penelitian ini dilakukan dengan cara
melihat langsung keadaan di lapangan
yaitu di kondisi atau di medan apakah
robot di gunakan. Bagaimana kondisi
robot apabila di beri beban dengan melalui
medan yang tidak rata.
3.4. Revisi Desain

Setelah desain produk / desain sistem,
divalidasi melalui diskusi dengan dosen
pembimbing. Maka akan dapat diketahui
kelemahannya.  Kelemahan  tersebut
selanjutnya dicoba untuk dikurangi dengan
cara memperbaiki desain.
3.5. Uji Coba Sistem Tahap I
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Desain produk / desain sistem yang
telah dibuat tidak bisa langsung diuji coba
dahulu. Harus ditanamkan sistem yang
akan dibuat didalam desain tersebut
terlebih dahulu sehingga ia bisa bekerja.
Yang mana akan dikendalikan oleh remot
control dengan Wireless, Motor DC
sebagai penggerak, Ultrasonik sebagi
pendeteksi jarak benturan, Loadcell sebagi
pengukur beban yang di akan di agkat
robot, sensor MPU 6050 sebagai gyro atau
pengatur penyeimbang pada robot, LED
dan Buzzer sebagai tanda atau peringatan
beban angkat robot, Batri sebagai sumber
daya pada robot dan Arduino Mega 2560
sebagai mikrokontroler padarobot. Setelah
itu sistem dijalankan dengan
membandingkan dengan sistem yang lama.
3.6. Revisi Sistem
Pengujian sistem pada desain tersebut
menunjukkan bahwa kinerja sistem kerja
baru ternyata yang lebih baik dari sistem
lama. Tetapi terkendala pada pengontrolan
melalui sinyal wifi.

3.7. Uji Coba Sistem Tahap I1

Semua kesalahan yang terjadi pada
uji coba sistem tahap I diperbaiki lalu
dilakukan wuji coba kembali. Disebut
dengan uji coba tahap 1I. Disini modul
Wireless yang digunakan untuk untuk
pengontrolan secara jarak jauh telah
diganti dengan Nrf24L.01.

3.8. Revisi Produk

Pada bagan terdapat revisi produk
kembali. didalam penelitian ini dilakukan
revisi produk kembali namun di karena
sistem yang dirancang telah sesuai dengan
tujuan, ruang lingkup serta judul dari
pendffian peneliti.

3.9. Produksi Massal

Pembuatan produk masal ini dilakukan
apabila produk yang telah di uji coba
dinyatakan efektif dan layak untuk
diproduksi masal. Namun disini sistem
yang dibuat masih merupakan prototipe
dan belom dapat untuk di produksi secara
massal.
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HASIL DAN PEMBAHASAN
1. Desain Sistem Secara Umum

Pada proses penganalisaan sistem
perlu dilakukan pendefinisian terhadap
sistem yang akan dirancang secara
menyeluruh. Artinya bahwa harus ada
gambaran yang kompleks secara jelas
mengenai ruang lingkup pembahasan.
Sebagai medianya adalah berupa context
diagram, Data Flow Diagram, Dan Blok
Diagram.
a. Pontext Diagram

Sub bab ini merupakan penjabaran
setiap externat entity secara keseluruhan
yang digambarkan melalui context
diagram. Context diagram merupakan
pendefenisian terhadap sistem yang akan
dirancang yang bersifat menyeluruh.
Context diagram ini digunakan untuk
memudahkan dalam proses penganalisaan
sistem yang dirancang secara keseluruhan.
Context diagram berfungsi sebagai media,
yang terdiri dari suatu proses dan beberapa
buah external entity. Context diagram
yang dimaksud dapat dilihat pada gambar

Motce DC 1

Uraeik 1 | po gan
Uirasori 2 [—ah Robot

Auchiirn Fro
Mri

Gambar 2. Context Diagram

Dari garf@r tersebut terlihat
bahwa proses terintegrasi dengan 9
eksternal entity penting, yang dapat
diuraikan sebagai berikut:
1. Nrf24101
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Bagian ini berfungsi sebagai alat untuk
pengontrol gerak robot secara jarak
jauh.

2. Arduino Pro Mini
Bagian  ini  berfungsi  sebagai
pengendali dan pengolah data untuk
kendali robot secara jarak jauh yang
terdapat di remot control dan di robot
juga di fungsikan sebagai pengatur
Ehta pada loadcell dan ultrasonik.

3. Modul Program
Sarana pengolahan data dari input
operator atau tempat user
menginputkan data yang berfungsi
untuk mengaktitkan komponen pada
robot. Dalam hal ini program yang
mengendalikan robot keseimbangan
beroda dua adalah bahasa pemograman
C menggunakan Erduino Mega dan
arduino pro mini. Jadi seluruh proses
input/output dikendalikan oleh modul
program.

4. Arduino Mega 2560
Arduino mega merupakan pengendali
utama pada robot keseimbngan beroda
dua. Pada mikrokontroler akan diisi
modul program untuk melakukan
pembacaan terhadap Modul MPU 6050
yang diinputkan melalui pergerakan
robot, pembacaan terhadap input yang
masuk di sampai perintah terpenuhi,
memberikan instruksi-instruksi untuk
mengaktifkan pin-pin output. Modul
program mengontrol semua proses
yang terjadi pada sistem.

5. MPU 6050
berfungsi sebagai modul gyro untuk
robot dapat menyeimbangkan diri nya.

6. LoadCell
Berfungsi sebagai Modul pengukur
berat beban yang bisa diangkat atau di
bawa oleh robot.

7. Ultrasonik
Berfungsi sebagai pendeteksi benda
penghalang yang berada di hadapan
robot.

8. Driver Motor L298

b.
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Berfungsi sebagai pengatur gerak
motor dc untuk menyeimbangkan
robot.

Motor DC
Berfungsi sebagai penggerak pada
robot agar robot dapat

menyeimbangkan diri nya serta robot
dapat bergerak kemana arah yang akan
di tujukan oleh user.

Data Flow Diagram
Data flow diagram adalah aliran data

dari alat yang dibuat. Data flow diagram
yang digunakan adalah data flow diagram
level O karena hgya satu sistem saja yang
dikembangkan. Untuk lebih jelasnya dapat
dilihat pada gambar 3.
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Sinyal Digtal
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seimbangan  (50), proses keenam

Snpal g 6.0

Syl Anakog

16.0

sadilanjutkan dengan robot dapat di kontrol
) [Sgegra jarak jauh menggunkan Nrf24L01
(A) (6.0), proses tujuh dilanjutkan arduino
mini mengirim intruksi data mentah
kepada modul program pada intruksi (7.0),
pada proses kedelapan dilanjutkan dengan
pengiriman hasil intruksi pada modul
program kepada arduino mini pada intruksi
(8.0), proses kesembilan dilanjutkan
pengiriman data transmitter oleh Nrf24101
(A) (9.0), proses kesepuluh dilanjutkan
oleh Nrf24101 (B) nenerima data dari
Nrf24101 (A) (10.0), proses kesebelas
Nrf24101 (B) mengirim data analog ke
Arduino Mega(11.0), Proses kedua belas
pemberian beban pada loadcell dan
% memberi input data analog ke arduino
Mini (12.0), proses ketigabelas ultrasonik 1
mendeteksi adanya penghalang pada saat

Mangrim

17.0

. Tobot berjalan dan mengirim sinyal analog
e Arduino mini (13.0), Proses keempat
belas arduino mini mengolah data (14.0),
proses kelima belas Arduino mini

Gambar 3. Data Flow Diagram

Data flow diagram diatas dapat dilihat
bahwa modul MPU 6050 mengirimkan
perintah pada mikrokontroller Arduino
Mega (1.0).dilanjutkan pada proses Kedua
pada arduino mengirim intruksi data
mentah kepada modul program pada
intruksi  (20), pada proses ketiga
dilanjutkan dengan pengiriman hasil
intruksi pada modul program kepada
arduino pada intruksi (3.0), proses
keempat dilanjutkan dengan pengaktifan
Driver Motor berupa sinyal digital untuk
menggerakan motor (4.0), proses kelima
dilanjutkan ~ dengan  driver  motor
menggerakan motor untuk melakukan ke

Mangnm
CutpitkeLar

belas sinyal digital ke Buzzer (16.0),

i rmengirim intruksi (15.0), proses keenam

proses keenam belas Arduino mini
mengirim sinyal digital ke led (17.0)

gl

Blok Diagram

Dari rancangan fisik alat maka dapat
digambarkan blok diagram peralatan
sebagai berikut, dapat dilihat pada gambar

e
e i
e i -
=
=
Aduno 3
Ulrasonik 1
Ulrasonik 2

Gambar 4. Blok Diagram

Pada gambar 4 dapat dilihat bahwa
robot keseimbangan beroda dua ini
memiliki beberapa komponen. Komponen
yang pertama yaitu Modul MPU6050
untuk menjaga keseimbangan robot,
Nrf241.01 yang  berfungsi  untuk
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mengontrol robot secara jarak jauh.
Loadcell yang  berfungsi  sebagai
timbangan untuk mengetahui daya angkaut
robot, ultrasonik berfungsi sebagai
mendet@§i hambtan yang ada di depan
robot, driver motor berfungsi sebagai
pengatur gerak motor kiri dan kanan,
motor berfunsi sebagai penggerak pada
robot agar dapat robot berdiri seimbang
dan bergerak. Buzzer dan led sebagai
indikator tanda bahwa ada nya kelebihan
bebang angkut robot serta ada hambatan di
depan robot. arduino mega dan mini
sebagai mikrokontroler agar robot dapat di
funsikan sesuai ke inginan user.

2. Prinsip Kerja Sistem

Mengaktitkan Robot Keseimbangan
Beroda Dua Mengkoneksikan remot
dengan robot setalh terkoneksi robot dapat
kita gerakan atau kita kontrol untuk maju,
mundur, kiri, dan kanan. Apabila robot
melaju di suatu area yang ada hambatan
robot dapat mendeteksi dengan sendor
ultrasonik yang telah di pasang pda robot
dan robot menghindari suatu bidang
habatan dengan tidak dapat di gerkan
untuk mendekati suatu bidan tersebut
dengan memberi tanda bib 2 kali dan robot
akan bergerak mundur untuk menjauhi
area tersebut sampai ke titik aman yang
telah kita program pada robot.

3. Rancangan Fisik Alat

Adapun rancangan fisik alat tampak
depan EBimping, atas dan belakang yang
dibuat dapat dilihat pada gambar 5 sampai
gambar 9.

ISSN :2807-7393

Gambar 5. Rancang Fisik Alat
Tampak Depan

Gambar 6. Rancang Fisik Robot
Tampak Belakang

Gambar 7. Rancang Fisik Robot
Tampak Samping Kanan

Gambar 8. Rancang Fisik Robot
Tampak Samping Kiri

Gambar 9.Rancang Fisik Robot
Tampak Atas
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Gambar 10. Rancang Fisik Robot
Tampak Bawah

Gambar diatas adalah gambaran
secara real perancangan dan implementasi
robot keseimbangan beroda dua berbasis
microkontroller yang terdiri dari beberapa
hardware dan membentuk  sebuah
sistem.Modul MPUS5060, Motor
DC,Driver Motor, Adruino mega, Arduino
Mini, Ultrasonik, Baterai Lipo, Loadcell,
buzzer, nrf24L.01 .

SIMPULAN

Perancangan dan implementasi robot
keseimbangan beroda dua berbasis
mikrokontroler dapat melakukan
keseimbangan baik tanpa bebaban mau
fAnn tidak ada beban. Perancangan dan
implementasi robot keseimbangan beroda
dua berbasis mikrokontroler dapat
mendeteksi adanya benda pefhalang saat
berjalan. Perancangan dan implementasi
robot keseimbangan beroda dua berbasis
mikrokontroler  dapat  berjalan  di
permungkaan rata mg#g@pun bergelombang.
Perancangan dan implementasi robot
keseimbangan beroda dua berbasis
mikrokontroler dapat di kontrol secara
jarak jauh dengan menggunakan Wireless.

@crancangan  dan implementasi robot

Arthur Daniel Limantara, Yosef Cahyo
Setianto Purnomo, Sri Wiwoho
Mudjanarko.,Pemodelan Sistem
Pelacakan Lot Parkir  Kosong
Bebasis  Sensor Ultrasonik Dan
Internet Of Things (lot) Pada Lahan
Pakiran Di Luar Jalan, 2017

Cekmas Cekdin, Sistem Teknik Kendali,
Him.8, 2017

Hanip Adzhar, Purwanto, Bambang
Siswojo, sistem penyeteman nada
dawai gitar otomatis dengan motor
servo  continuous  menggunakan
kontroler pid berbasis arduino mega

2560,2015

Hendini , A. (2016). Pemodelan UML
Sistem Informasi Monitoring
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keseimbangan beroda dua berbasis
mikrokontroler dapat mendeteksi kapasitas
beban angkut yang telah di tentukan oleh
user.
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