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ABSTRAK 

 

 

Kemajuan dalam teknologi elektronik terus berkembang dan berinovasi sesuai 

dengan budaya dan gaya hidup manusia. Kursi roda adalah sebuah perangkat 

medis untuk membantu orang yang mengalami kesulitan dalam berjalan, seperti 

akibat cidera, disabilitas, atau kecacatan. Tujuan yang dicapai dalam melakukan 

penelitian ini adalah untuk merancang dan mengimplementasikan robot kursi 

beroda dan juga untuk mengetahui pengaruh metode rule base pada pergerakan 

robot.Dalam penyusunan Skripsi ini penulis melakukan penelitian dengan objek 

Robot Kursi Beroda dengan perilaku menghindari rintangan berdasarkan masukan 

dari 4 sensor ultrasonic yang masing-masing ditempatkan dibagian depan 2, kanan 

dan kiri. Desain ini untuk dapat mempermudah melakukan pergerakan robot 

untuk dapat kesegala arah. Berdasarkan hasil perakitan alat mekanik yang 

dirancang, Penggunaan sensor ultrasonic yaitu 4 buah sensor sehingga rangkaian 

elektrik ini memiliki 2 buah roda gila dan 2 buah roda biasa sudah dapat terpasang 

pada Robot Kursi Beroda. Sistem elektrik dari Robot Kursi Roda, Terdapat 

beberapa bahan material pendukung. Bahan material nya seperti Sensor 

Ultrasonik yang berfungsi sebagai pembacaan rintangan yang ada dihadapan 

Robot. Driver Motor yang dapat mengendalikan dua Motor DC, dimana motor 

DC ini membutuhkan daya sebesar 12 V.Berdasarkan hasil pengujian yang telah 

dilakukan, dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut: Robot kursi yang telah 

direncanakan dan diterapkan memiliki kemampuan untuk bergerak ke segala arah 

untuk menghindari rintangan yang ada di sekitarnya. Pusat kendali robot diatur 

melalui papan mikrokontroler Arduino Uno, yang diprogram menggunakan 

aplikasi Arduino IDE dengan bahasa pemrograman C/C++. 

Kata Kunci: Kursi, Penghindar Rintangan, Berbasis Arduino Uno. 
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ABSTRACT 

 
 

Advances in electronic technology continue to develop and innovate according to 

human culture and lifestyle. A wheelchair is a medical device to help people who 

have difficulty walking, such as due to illness, disability or disability. The aim 

achieved in conducting this research is to design and implement a wheelchair 

robot and also to determine the effect of the rule base method on robot movement. 

In preparing this thesis, the author conducted research with the object of a 

wheeled chair robot with obstacle avoidance behavior based on input from 4 

ultrasonic sensors, each of which was placed at the front, right and left. This 

design is to make it easier to move the robot in all directions. Based on the results 

of assembling the designed mechanical device, the use of ultrasonic sensors, 

namely 4 sensors, means that this electrical circuit has 2 flywheels and 2 regular 

wheels that can be installed on the Wheeled Chair Robot. The electrical system of 

the Wheelchair Robot contains several supporting materials. The materials 

include an Ultrasonic Sensor which functions to read the obstacles in front of the 

Robot. Motor Driver that can control two DC motors, where this DC motor 

requires 12 V of power. Based on the results of the tests that have been carried 

out, the following conclusions can be drawn: The chair robot that has been 

planned and implemented has the ability to move in all directions to avoid 

obstacles. is around him. The robot control center is managed via the Arduino 

Uno microcontroller board, which is programmed using the Arduino IDE 

application with the C/C++ programming language. 

Keyword: Chair, Obstacle Avoidance, Based on Arduino Uno. 
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