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ABSTRAK 

 

 Perkembangan Robotika yang mendunia membuat manusia di berbagai 

pelosok mengadu kreatifitasnya. Robot adalah suatu mesin yang digunakan 

manusia dalam melaksanakan pekerjaan yang dirasakan sulit dan di luar 

kemampuan. Misalnya, untuk pekerjaan-pekerjaan yang berhubungan dengan 

benda berat, benda beracun, bahan peledak, dan tempat yang sulit dijangkau oleh 

manusia.  

 Pada tugas akhir ini telah dibuat robot pencari dan pendeteksi logam 

beroda menyerupai tank. Robot yang menggunakan ATmega16 sebagai 

mikrokontroler ini dilengkapi dengan delapan buah sensor optocoupler untuk 

mengetahui keberadaan rintangan, memperbaiki posisi, dan gerakan robot untuk 

menelusuri suatu area. Satu buah sensor logam untuk mendeteksi logam  dimana 

dalam area tersebut tertanam tiga buah logam yang harus dideteksi dan ditandai 

lokasinya oleh robot. Setelah robot berhasil mendeteksi logam, robot akan 

menjatuhkan penanda pada lokasi tersebut dan melanjutkan pendeteksian hingga 

ketiga logam terdeteksi.. 

 Dari hasil pengujian, robot berhasil menelusuri seluruh area. Robot juga 

berhasil mendeteksi dan menandai lokasi logam dengan persentase keberhasilan 

66,66 % dalam kondisi catu daya yang terisi penuh dan tidak ada faktor - faktor 

yang mengganggu kinerja robot. 
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Abstract 

 

Massive robotic development made human in the entire world compete 

their creativity. Robot is a machine which human use to do tough tasks and things 

beyond their ability. For example, for tasking which connected with heavy things, 

toxic, blasting material, and to reach places which impossible for human.  

For this final assignment, has been made a wheel metal detector finder 

which physically look alike tank. Robot which uses ATmega16 as microcontroller 

is modified with eight optocoupler sensors to detect barrier, setting up the 

position, and robot movement to explore one area. One metal detector to detect 

the presence of metal in that area planted three metals that should be detected and 

marked the position by robot. After detecting the metal, robot will make a sign in 

the certain position and continuing the detection till the third metal detected. 

From the result of the testing, robot has successfully exploring all area. 

Robot also getting achievement to detect and marking the metal location with 

66,66% success percentage in circumstance with a full power supply and without 

any barrier factors for the performa of robot.   
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