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ABSTRAK

Perkembangan teknologi yang pesat akhir - akhir ini telah banyak
menciptakan kreasi di dunia, khususnya di bidang robotika telah banyak
digunakan untuk membantu manusia dalam menyelesaikan suatu pekerjaan. Salah
satu aplikasinya adalah pemanfaatan di bidang industri. Pemanfaatan robot
bertujuan untuk menghemat biaya dan menghasilkan produk dengan kualitas yang
sama.

Dalam Tugas Akhir ini, dirancang robot pemindah barang berbasis
mikrokontroler ATmega 32. Robot memindahkan barang secara otomatis dari satu
tempat ketempat yang lain. Robot berjalan mengikuti lintasan berupa garis hitam.
Robot dilengkapi dengan empat buah motor DC sebagai penggerak roda, tiga
buah motor servo sebagai penggerak lengan, satu buah sensor ultrasonik sebagai
pendeteksi barang dan satu tiga buah sensor infrared sebagai pendeteksi garis
hitam.

Dari hasil realisasi dan pengamatan data, robot dapat berfungsi dengan
baik untuk mendeteksi dan memindahkan barang. Robot dapat mendeteksi ada
tidaknya barang pada jarak maksimum 15 cm.

Kata Kunci : Robot, sensor infrared, sensor ultrasonik, motor DC, motor servo,
Mikrokontroler ATmega 32.
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ABSTRACT

The latest evolution of technology lately had triggered a lot of creativity in
our world, especially in robotics has been used to help human to do many work.
One of the application is used robotic in industry. Robot use to produce a product
with the same quality.

In this final project, robot was designed based on microcontroller ATmega
32. This robot transport items automatically from one place to another and it
moves according to the black line, also it is equipped with four DC motors as
wheel driver, three servo motors as arm driver, one ultrasonic sensor as an item
detector ang three infrared sensors as line detector.

From the observation and data analysis, this robot works well to transport
and detects whether there is or no item within 15 cm.

Keyword : Robots, Infrared sensors, ultrasonic sensor, DC motors, servo motors,
Microcontroller ATmega 32.
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