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PERANCANGAN DAN PEMBUATAN ROBOT PENJELAJAH 
DENGAN MEKANISME PENGGERAK ENAM KAKI 

BERBASIS MOKROKONTROLER AT 89S51 
 

oleh :  
EKO PRASETYAWAN 

Fakultas Teknik Universitas Muhammadiyah Surakarta 

 

ABSTAKSI 

Pada proyek robot kali ini, penulis memaparkan cara membuat robot 
berkaki 6 menggunakan 3 buah sensor infrared yang dikontrol menggunakan 
mikrokontroler AT89S51. 

Robot ini bergerak berdasarkan informasi dari ketiga sensor jarak.  Robot 
ini diharapkan dapat melakukan “eksplorasi” ke daerah yang dilaluinya, untuk 
memberikan informasi pada “pemiliknya” menggunakan kamera wireless, oleh 
karena itu robot ini dinamakan Penjelajah. 

Robot disusun dalam beberapa sistem, diantaranya: 
1. sistem sensor Infra merah 
2. sistem pengendali utama, menggunakan IC AT98s51 
3. sistem penggerak motor DC, menggunakan IC L298 
4. sistem mekanik kaki robot.  

Sensor infra merah mendeteksi adanya dinding atau penghalang, dengan 
menggunakan program yang telah ditanam dalam pengendali utama,  data tersebut 
diolah pengendali utama, dari data yang didapatkan kemudian menggerakkan 
motor DC yang terpasang pada kaki. 

Pengerjaan rancang bangun dilakukan dengan studi pustaka, eksperimen, 
metode interview, studi simulasi dan analisis, sebagai langkah-langkah yang perlu 
diambil untuk memdapatkan hasil rancangan yang diinginkan. 

Berdasarkan hasil pengujian, dapat diketahui bahwa robot berkaki yang 
telah dibuat dapat bergerak maju, belok kanan, dan belok kiri dengan mengatur 
pergerakan kaki robot, juga mampu untuk menghindari halangan kearah tertentu 
berdasarkan data sensor serta program yang titanamkan pada mikrokontroller. 
 
 
 
 
Kata Kunci : Robot Penjelajah, AT89s51 
 

 


