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ABSTRAK

Di zaman sekarang, di mana teknologi menjadi hal utama dalam kegiatan sehari-
hari kita, komputerisasi dan aspek robotika sudah mulai menjelajah ke penjuru
masyarakat. Tetapi tak dapat dipungkiri bahwa nilai dan arti sesungguhnya dari
robot tidak dipahami semua orang. Pada dasarnya, tunjuan pembuatan robot ini
adalah untuk membantu pekerjaan manusia ataupun menggantikan tenaga
manusia untuk melakukan pekerjaan yang membahayakan. Misalkan saja ada
robot pembantu pekerjaan rumah tangga, robot penyedia minuman di kantor, robot
penyelam, robot mobile, robot jaringan dan masih banyak lagi contoh lainnya.
Salah satu yang masih jarang kita temukan adalah robot smart tray return yang
bekerja dengan konsep robot line following. Robot ini dibangun dengan harapan
untuk menciptakan konsep “self-service” ke masyarakat terutama pada bidang
kuliner. Cara kerjanya adalah dengan membaca garis dengan sensor infrared
untuk mengikuti garis yang ada dan akan berhenti apabila sensor ultrasonik
mendeteksi adanya objek dihadapannya yang akan menyebabkan buzzer berbunyi
memberitahukan kepada pengunjung bahwa robot tersebut sedang berhenti. Robot
ini berfungsi sebagai tempat mengemas nampan makanan keliling yang sangat
efektif bagi pengusaha kuliner. Robot ini dirancang untuk tidak mengambil objek,
melainkan pengunjunglah yang meletakkan objek tersebut ke dalamnya. Prototipe
robot ini akan dibangun dengan mikrokontroler berbasis Arduino Uno R3, dengan
dimensi prototipe adalah panjang 10 cm, lebar 10 cm, dan tinggi 18 cm.

Kata Kunci: Robot, smart tray return, self-service, sensor infrared, sensor
ultrasonik, mikrokontroler, Arduino, line follower.



ABSTRACT

Today, where technology is the main thing in our daily activities, computerization
and robotics aspects have begun to roam around the society. But it can not be
denied that the true value and meaning of the robot is not understood by everyone.
Basically, the purpose of making this robot is to assist human work or replace
human labor to do dangerous work. Such as there are household helper robots,
office beverage robots, diver robots, mobile robots, network robots and many
more examples. One that we rarely found is a smart tray return robot that works
with the concept of line following robot. This smart tray return build with hope to
create “self-service” concept into this society especially in culinary. How it works
is to read the line with the infrared sensor to follow the existing line and it will
stopped when ultrasonic sensor detecting object in front of it that will cause the
buzzer rang to notify the visitor that it is stopping. This robot serves as dishes tray
that are very effective for culinary entrepreneurs. This robot is not designed to
take the object, but visitors are the one who put the object into it. This robot
prototype will be built with Arduino Uno R3 microcontroller, with the prototype
dimension is 10 long, 10 cm wide, and 18 cm tall.

Keywords: Robot, smart tray return, self-service, infrared sensor, ultrasonic
sensor, microcontroller, Arduino, line follower.
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