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ABSTRAK 

 

Teknologi robotika merupakan salah satu teknologi yang dapat digunakan 

untuk mendukung kinerja manusia sehingga lebih praktis dan efisien. Salah satu 

perkembangan teknologi robotika adalah aplikasi robot WiRobot X80 dengan 

berbagai aplikasi yang dapat dibuat sesuai kebutuhan. 

Pada Tugas Akhir ini, WiRobot X80 akan diimplementasikan untuk 

mencari ruangan yang melakukan pemanggilan terhadap WiRobot X80. WiRobot 

X80 bergerak menggunakan dua motor dc dan dibantu satu roda pada sisi 

belakang. WiRobot X80 juga dilengkapi dengan sensor jarak ultrasonik yang 

berfungsi untuk mengetahui nilai jarak antara robot terhadap dinding dan pintu. 

Untuk mengetahui pintu ruangan yang melakukan pemanggilan, WiRobot X80 

melakukan pengambilan gambar dan memproses gambar tersebut untuk mengenal 

ruangannya. Di dalam ruangan, robot akan mendeteksi keberadaan manusia dan 

kemudian mendekati manusia. 

Berdasarkan percobaan yang dilakukan WiRobot X80 mampu bergerak 

untuk mencari ruangan, memasuki ruangan pemanggil, dan kemudian robot 

berhasil mendekati pemanggil yang berada di dalam ruangan.  
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ABSTRACT 

 

Robotics technology is one of technology that can be used to support 

human performance so that more practical and efficient.  

In this final project, WiRobot X80 will be implemented to find a room 

who make a called to WiRobot X80. WiRobot X80 use two dc motor and assisted 

on one side rear wheel to help the moving of WiRobot X80. WiRobot X80 is also 

equipped with ultrasonic sensor to determine the calue of the distance between the 

robot against a wall and door.  To find the room thats call the robot, WiRobot X80 

do take a picture and then process the picture to know the initialitation of the room. 

Inside the room, WiRobot X80 will detect the presence of human and then 

approach the human. 

Based on experiments that are done, WiRobot X80 can move to find a 

door that calls the robot, enter a calling room, and succeed approaching the human 

that is in the room. 
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