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	ABSTRAK
Abstrak- Tujuan perancangan robot pembersih jendela berbasis arduino ini adalah agar dapat membatu dalam membersihkan kaca jendela lebih efisien dan mudah. Menggunakan perangkat keras berupa arduino yang berperan sebagai kontroler utama dengan menggunakan sensor infrared untuk membantu robot bergerak sesuai dengan yang diinginkan dan menghindari halangan. Robot ini  juga dilengkapi dengan motor DC brushless yang berfungsi sebgai penggerak kipas penghisap sehingga robot dapat langsung menempel dijendela. Cara kerja robot ini adalah ketika robot ini dinyalakan maka kipas pengisap akan langsung mulai bekerja dan robot sudah dapat langsung menempel dijendel, sensor infrared membantu robot agar dapat mengetahui posisi robot ketika berada di tepi jendela, robot ini juga dilengkapi kain yang berada diposisi bawah robot agar dapat memaksimalkan pekerjaan pembersihan kaca jendel. PID (Propotional Integral Derivative )juga membantu dalam menyetabilkan gerakan robot.
Kata Kunci: Arduino, Sensor Infrared, Dc motor brushless, , driver motor L298, DC motor, PID, DC Converter XL4015.
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	ABSTRACT
Abstract- The purpose of designing this arduino-based window cleaning robot is so that it can be used to clean window glass more efficiently and easily. Using hardware Arduino which acts as the main controller, using infrared sensors to help the robot move as desired and avoid obstacles. This robot is also equipped with a brushless DC motor which functions as a fan driving the suction so that the robot can directly attach to the window. The way this robot works is when the robot is turned on, the suction fan will immediately start working and the robot can be directly attached to the latch, infrared sensors help the robot to be alert to the robot when it is on the edge of the window, this robot is also equipped with a cloth that is positioned under the robot so that can help window glass work. PID (Proportional Integral Derivative) also helps in stabilizing the robot's movements.
Key words: Arduino, Sensor Infrared, Dc motor brushless, driver motor L298, DC motor, PID, DC Converter XL4015.
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