ABSTRAK

Pada dunia industry saat ini, masih banyak menggunakan tenaga manusia
untuk memindahkan barang baik secara langsung maupun menggunakan alat.
Seiringperkembanganteknologiyang semakin maju mempermudah pekerjaan
manusia. Maka, pada tugas akhir ini dirancang robot pengantar barang
menggunakan jalur garis. Robot ini memiliki sistem yang mampu memproses
gerak robot sesuai dengan tujuan. Sistem ini menggunakan sensor garis yang
berfungsi untuk mengikuti garis, sensor warna untuk memutuskan berhenti atau
berbelok, tombol sebagai input, motor DC sebagai penggerak, dan buzzer
sebagai penanda untuk segera mengangkat barang. Metode pengujian robot
pengantar barang dilakukan dengan berbagai macam cara, dari pengujian
masing-masing komponen hingga pengujian keseluruhan sistem. Seluruh
metode pengujian pada robot sudah dapat berjalan dengan baik.
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ABSTRACT

Today’s industrial era still relies substantially on human labor for
transportation of goods whether it is direct involvement or employing a tool.
The rapid technological advancement is a catalyst for convenience at work. This
thesis intends to come up with a mechanical solution- designing a robot that will
utilize line tracking. The robot will be equipped with a system to process its
movement following a designated destination. Five features of this system will
be the ability to follow lines using a line sensor, decide whether to come to a
stop or make a turn with a color sensor, a button as an input method, a DC
motor as driving force, and finally a buzzer implemented to signal pick up.
There are a few methods implemented to test this delivery robot, from examining
each individual component to its entire system as a whole. Every testing method
implemented have worked properly.
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