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 ABSTRAK 

 

Perkembangan teknologi saat ini berkembang sangat pesat, terutama dalam 

bidang robotika. Robot dapat digunakan dalam berbagai bidang, contohnya dalam 

bidang industri, hiburan, dan restoran. 

Pada restoran, robot dapat digunakan untuk melakukan tugas yang biasa 

dilakukan oleh pelayan restoran. Contohya seperti mengantarkan makanan, 

mengantarkan menu kepada konsumen. Pada Tugas Akhir ini dibuat sebuah robot 

pengantar makanan pada restoran dimsum, yang berfungsi untuk melayani konsumen 

dengan cara mendatangi meja konsumen agar konsumen dapat memilih langsung 

dimsum yang mau dibelinya. Apabila konsumen sudah memilih, maka robot akan 

kembali ke kasir untuk melakukan pengisian ulang dimsum dan pencatatan dimsum 

yang dibeli oleh konsumen. 

Robot pengantar makanan pada restoran dimsum terdiri dari beberapa 

komponen penting, diantaranya sistem minimum ATmega 16A, LCD, motor DC, 

sensor ultrasonik, modul suara.   
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ABSTRACT 

 

Today, technology is moving very rapidly, especially in the area of robotics. 

Robots could be used in many fields, for  example in industry, entertainment, and in 

restaurant. 

In a restaurant, robots could be used to perform tasks that are regularly 

performed by waiters. For  example, delivering food, handing menus to customers. The 

function of a food delivery robot in a dimsum restaurant is to serve a customer by 

coming to the customer table, so the customer could directly pick the dimsum they 

wanted to purchase. Once the customer has chosen, the robot will return to the cashier 

to refill the dimsum and the cashier will then take the order. 

Food delivery robot in a dimsum restaurant consist of several important 

components, among them are minimum system ATmega 16A, LCD, DC motor, 

Ultrasonic sensor, sound module. 
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