
ABSTRAK 

 

Robot diharapkan dapat memberikan kemajuan pada dunia industri. 
Fungsi utamanya adalah membantu kegiatan produksi menjadi efektif dan 
efisien. Manusia tidak dapat bekerja tanpa berhenti dalam 24 jam, sehingga 
perusahaan harus menggunakan sistem pergantian penjadwalan (Shift). Pada 
sistem ini perusahaan membutuhkan lebih dari satu pegawai dan tentunya 
membutuhkan biaya operasional yang lebih tinggi. 

Solusi yang dapat diterapkan pada perusahaan industry adalah 
menggunakan robot sebagai pengganti pegawai, sehingga biaya operasional 
dapat dikurangi karena tidak menggunakan sistem pergantian penjadwalan 
(Shift), kesalahan yang timbul akibat perbuatan manusia dapat dikurangi. 
 Pada tugas akhir ini, kami mengembangkan sebuah robot yang dapat 
membawa objek dari tempat produksi ke gudang penyimpanan. Robot ini 
bergerak dengan mengikuti garis ketika sedang membawa barang dan 
membuang barang ke tempat tujuan. Robot ini diprogram menggunakan bahasa 
mesin yang dikompilasi menggunakan Arduino C Compiled. 
  
Kata Kunci : Robot Line Follower  



 

ABSTRACT 

 

  

Robot is expected to provide advances in the industrial world, Its 
main function is to assist production activity to be effective and efficient. Since 
humans can not work nonstop for 24 hours, company must use the shift system 
scheduling. In this system company requires more than one employee, therefore 
greater operational cost is needed.  

The solution that can be applied by industrial companies is to use 
robots as substitute employees, so that operational cost can be reduce because 
no more shift scheduling, human errors can be reduced. 

In this final project we develop a robot that can bring object from 
production sites to store sites. It moves by following line while carrying object and 
throw the object into destination place. The robot is programmed using its native 
machine code which is compiled using Arduino C compiler. 
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