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ABSTRAKSI 

 

Dalam era sekarang ini, robot merupakan benda yang banyak digunakan 

dan dikembangkan dalam berbagai bidang seperti kesehatan, rumah-tanggga 

maupun kemiliteran. Dalam hal militer, robot digunakan untuk membantu dalam 

menjalankan misi-misi berbahaya maupun melakukan pengintaian jarak jauh. 

Untuk melakukan pengintaian biasa digunakan pesawat atau helicopter “tidak 

berawak” atau tidak menggunakan pilot untuk mengurangi resiko jatuhnya 

korban. Sehingga digunakan kontroler untuk mengopersaikn helicopter ataupun 

pesawat yang dapat mencapai radius puluhan kilometer. Selain tanpa pilot, robot 

pengintai tersebut biasanya dilengkapi dengan kamera untuk mengintai daerah 

yang dituju. Kamera dan kontroler tersebut diintegrasikan dengan sebuah unit 

PC yang dapat digunakan untuke mengoperasikan robot dan menampilkan 

tampilan dari kamera. 
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