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PerpustakaartJnika

ABSTRAK

Mikrokontroler, sebagai suatu terobosan teknologi mikroprosesor dan
mikrokomputer. Sebagai teknologi baru yaitu teknologi semikonduktor dengan
kandungan transistor yang lebih banyak namun hanya membutuhkan ruangan
yvang kecil serta dapat diproduksi secara masal membuat harganya lebih murah
(disbanding mikroprosesor).

Sistem mikrokontroler yang digunakan dalam laporan ini merupakan
pemegang kendali utama pada sistem pengendalian tangan robot, dimana
mikrokontroler mendapat masukan dari keypad (saklar) yang terpasang di salah
satu port mikrokontroler. Prinsip kerjanya adalah ketika kita menekan salah satu
tombol maka kita dapat mengerakkan salah satu engsel tangan robot. Kontrol
vang dipakai dalam tangan robot ini ada 5 buah motor stepper dan 1buah
selonoid.
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