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ABSTRACT 

 

In this era, along with advances and technological developments, many electronic 

devices regarding security detectors or assistive devices and military training 

navigation have been made, one of which is by using technology that has been 

developed today, by making the development of weapons that will be controlled 

remotely using wireless technology . This development was made as a tool for the 

security of military soldiers when there was a war from the enemy. Whereas 

generally the weapons for alusista are still manned by soldiers, which is very 

likely to be the main target of the enemy and at risk of causing casualties in war 

operations. The application of mobile robot technology to control this battle 

weapon is expected to be a solution to problems during combat. In this study will 

apply the control system for weapons, using visual basic applications as servo 

motor controllers so that weapons can move towards what we want or where the 

enemy is located and equipped with a camera to control the movement of 

weapons, to see the target movement and target presence. 
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ABSTRAK 

 

Dizaman ini, seiring dengan kemajuan dan perkembangan teknologi, 

banyak perangkat elektronik mengenai detektor keamanan atau alat bantu dan 

navigasi latih militer telah dibuat, salah satunya dengan menggunakan teknologi 

yang telah dikembangkan saat ini, dengan membuat pengembangan senjata yang 



 

 

akan dikontrol dari jarak jauh menggunakan teknologi wireless. Pengembangan 

ini dibuat sebagai alat bantu untuk keamanan para prajurit militer saat adanya 

perperangan dari musuh. Dimana pada umumnya senjata bagi alusista ini masih 

diawaki oleh prajurit, yang sangat memungkinkan menjadi sasaran utama musuh 

dan beresiko menimbulkan korban jiwa dalam operasi perperangan. Aplikasi 

teknologi mobile robot untuk mengendalikan senjata pertempuran ini diharapkan 

dapat menjadi suatu solusi permasalahan saat pertempuran. Pada penelitian ini 

akan mengaplikasikan pengendalian sistem untuk senjata, dengan menggunakan 

aplikasi visual basic sebagai kontroler motor servo agar senjata bisa bergerak 

kearah yang kita inginkan atau dimana arah musuh berada dan dilengkapi kamera 

untuk mengontrol pergerakan senjata, untuk melihat pergerakan sasaran dan 

keberadaan sasaran. 

 

Kata kunci : Wireless, mobile robot, keamanan, visual basic, motor servo 
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DAFTAR SIMBOL 

Simbol Use Case 

NO GAMBAR NAMA KETERANGAN 

1 

 

Actor Menspesifikasikan himpunan 

peran yang pengguna mainkan 

ketika berinteraksi dengan user 

case. 

2 ----------------> Dependency Hubungan dimana perubahan 

yang terjadi pada suatu elemen 

mandiri (independent) akan 

mempengaruhi elemen yang 

tidak mandiri (independent). 

3  Generalization Hubungan dimana objek anak 

(descendent) berbagi perilaku 

dan struktur data dari objek 

yang ada di atasnya objek induk 

(ancestor). 

4 --<< Include>> Include Mempesifikasikan bahwa use 

case sumber secara eksplisit. 

5 --<< Extend >> Extend Mempesifikasikan bahwa use 

case target memperluas perilaku 

dari use case sumber pada suatu 

titik yang diberikan. 

6 ___________ Association Apa yang berhubungan antara 

objek satu dengan objek 

lainnya. 

7  System Mempesifikasikan paket yang 



 

 

menampilkan sistem secara 

terbatas. 

8  Use Case Deskripsi dari urutan aksi-aksi 

yang ditampilkan sistem yang 

ditampilkan sistem yang 

menghasilkan suatu hasil yang 

tersetruktur bagi suatu actor. 

9  Calloboration Interaksi aturan-aturan dan 

elemen lain yang bekerja sama 

menyediakan perilaku yang 

lebih besar dari jumlah dan 

elemen-elemennya (sinergi). 

10  Note Element fisik yang akses saat 

aplikasi dijalankan suatu 

sumber daya komputasi. 

 

Simbol Activity Diagram 

NO GAMBAR NAMA KETERANGAN 

1  Activity Memperlihatkan bagaimana 

masing-masing kelas antar muka 

saling berinteraksi satu sama 

lain. 

2  Action State dari sistem yang 

mencerminkan eksekusi dari 

suatu aksi. 

3  Initial Node Bagaimana objek dibentuk atau 

diawali. 

4  Activity Final 

Node 

Bagaimana objek dibentuk dan 

dihancurkan. 

5  Fork Node Suatu aliran yang pada tahap 



 

 

tertentu berubah menjadi 

beberapa aliran. 

 

Simbol Deployment Diagram 

NO GAMBAR NAMA KETERANGAN 

1  package Package merupakan sebuah 

bungkusan dari satu atau lebih 

komponen. 

    

2  

 

componen Komponen sistem. 

3  Dependency Kebergantungan antar 

komponen arah panah mengarah 

pada komponen yang di pakai. 

4  Interface Sama dengan konsep interface 

pada programan berorientasi 

objek, yaitu sebagai antarmuka 

komponen agar tidak mengakses 

langsung komponen. 

5  Link  Relasi antar node. 

 

Simbol Component Diagram 

No Simbol Keterangan 

1  Komponen sistem. 

 

 

2  

- - - - - - 

 

Kebergatungan / dependency antara 

component, arah panah mengarah 

pada component yang dipakai 

 



 

 

Simbol Flowchart  

No Simbol Keterangan 

1 

 

Merupakan simbol flowchart 

 berfungsi untuk menghubungkan 

antara simbol satu dengan simbol yang 

lain atau menyatakan jalannya arus 

dalam suatu proses. 

2 

 

simbol berfungsi untuk memilih proses 

berdasarkan kondisi yang ada. 

3 

 

simbol flowchart berfungsi untuk 

pelaksanaan suatu bagian (sub-

program)/prosedure. 

4 

 

merupakan simbol flowchart berfungsi 

sebagai permulaan (start) atau akhir 

(stop) dari suatu kegiatan. 

 

Simbol Sequence Diagram 

No Simbol Nama Keterangan 

1 

 

Life Line Objek Entity, antarmuka 

yang saling berinteraksi. 

2 

 

Message Spesifikasi dan komunikasi 

antar objek yang memuat 

informasi-informasi tentang 

aktifitas yang terjadi. 

 

 

 


