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   Skripsi dengan beban 4 SKS ini disusun guna diajukan sebagai salah satu 

syarat untuk menyelesaikan program Strata Satu (S1) pada jurusan Teknik 
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ABSTRAK 
 
 

Seiring perkembangan teknologi pekerjaan manusia saat ini mulai dapat 
digantikan oleh robot. Akan tetapi Robot diciptakan bukannya untuk 
menggantikan manusia sepenuhnya karena walau bagaimanapun ada pekerjaan-
pekerjaan tertentu yang tak dapat digantikan dan diselesaikan oleh robot tanpa 
bantuan manusia dan begitu pula sebaliknya. Robot diciptakan untuk 
memudahkan manusia dalam menyelesaikan masalah, contohnya dalam 
mengantarkan makanan,karna keterbasan seorang pelayan dalam membawa 
makanan, untuk itu diciptakanlah Robot Pengantar makanan untuk membantu 
manusia dalam pekerjaan ini. Pada tugas akhir ini penulis mengambil contoh 
seorang pelayan di sebuah restoran untuk disimulasikan. Robot disini berfungsi 
sebagai pengantar makanan  dan kemudian kembali ke tempat awal. Proses 
mengantar makanan dengan cara menghitung putaran roda yang di butuh kan 
untuk menuju meja yang di tuju. Proses pembacaan pulsa yang di dapat di 
hasilkan dari piringan rotary encoder dan sensor optocoupler. 
 

 

Kata Kunci:Robot Beroda, Sensor,Rotary Encoder 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1.    Latar Belakang 

       Seiring dengan berkembangnya teknologi mikrokontroller yang sangat 

pesat yang pada akhirnya mengantarkan kita pada suatu era teknologi robotika, 

telah membuat kualitas kehidupan manusia semakin tinggi. Berbagai robot 

canggih, sistem keamanan rumah, telekomunikasi, dan sistem komputer banyak 

menggunakan mikrokontroller sebagai unit pengontrol utama. Tentunya hal ini 

dimaksudkan untuk lebih mempermudah manusia untuk melakukan pekerjaan 

atau activitasnya sehari-hari. 

       Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan 

kualitas maupun kuantitas produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah 

menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia. Salah satu jenis robot yang 

paling banyak diminati adalah jenis mobil robot. Mobil robot yang dibuat 

menggunakan mikrokontroler . Selain dapat berjalan ke obyek yang di tuju dan 

juga diciptakan untuk bisa mendeteksi halangan didepannya. Menggunakan lampu 

LED sebagai pemancar sinar dan photodioda sebagai penerimaan sinar yang mana 

sensor inilah yang sebagai tarnsmiter serta reciver dan sensor inframerah sebagai 

pendeteksi halangan, sehingga jika terdapat suatu halangan didepan robot, robot 

akan berhenti sejenak dan jika halangannya sudah lewat robot akan jalan kembali. 
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1.2.  Perumusan Masalah 

       Berdasarkan latar belakang yang dipaparkan di atas, maka robot 

pengantar makanan dapat dirumuskan permasalahan sebagai berikut : 

a. Bagaimana merangkai robot pengantar makanan dengan mikrokontroler 

ATmega16. 

b. Bagaimana robot pengantar makanan dapat berjalan menuju meja dan jalur 

yang sudah ditentukan untuk mengantar makanan yang dibawa dengan 

menggunakan Rotary Encoder. 

 

1.3.  Batasan Masalah 

    Agar nantinya di dalam pembahasan Laporan Akhir ini tidak keluar dari 

pokok permasalahan, maka ruang lingkup permasalahannya akan dibatasi pada: 

a. Robot pengantar makanan yang dibuat hanya akan berjalan di area yang telah 

dibuat oleh penulis. 

b. Letak posisi meja sudah ditentukan oleh penulis. 

c. Bahasa pemrograman yang akan digunakan adalah bahasa C. 

d. Robot hanya mengantarkan makanan. 

e. Kapasitas beban yang di bawa maksimum 3kg. 

 

1.4.  Tujuan  

       Tujuan yang hendak dicapai dalam penyusunan Tugas Akhir  ini adalah : 

a. Merancang robot yang bisa bergerak dengan fungsi mengantar makanan sesuai 

lintasan yang sudah ditentukan. 

b. Mempelajari dan mengendalikan mikrokontrolaer . 
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c. Mengimplementasikan robot dalam bentuk prototype. 

 

1.5.  Manfaat  

       Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan robot pengantar 

makanan menggunakan Rotary Encoder dengan menggunakan ATmega16 . 

a. Mengetahui membuat robot pengantar makanan yang menggunakan Rotary 

Encoder. 

b. Mengetahui cara kerja mikrokontroler pada pembuatan robot pengantar 

makanan dengan jarak posisi meja yang telah ditentukan. 

 

1.6.  Metodologi Penelitian 

       Metodologi yang akan digunakan dalam perancangan robot pengantar 

makanan ini terdiri dari langkah - langkah sebagai berikut : 

a. Perancangan rangkaian sensor yang di pakai pada pembuatan robot pengantar 

makanan. 

b. Perancangan perangkat lunak menggunakan bahasa C. 

c. Menguji dan mengambil data dari hasil perancangan. Pengujian untuk kerja 

robot dilakukan di arena yang telah ditentukan oleh penulis. 

d. Menganalisa hasil dan membuat kesimpulan. 

 

1.7.  Sistematika Penulisan 

 Sistematika penulisan yang dibuat dalam Tugas Akhir ini disusun dalam 

beberapa bab, yang dijelaskan sebagai berikut : 

BAB I PENDAHULUAN 
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Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan masalah, 

batasan masalah, tujuan masalah, metodologi penelitian dan 

sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini dijelaskan tentang teori - teori serta penjelasan- 

penjelasan yang dibutuhkan dalam pembuatan robot pengantar 

makanan menggunakan Rotary Encoder dan pendeteksi rintangan 

dengan menggunakan ATmega16. 

BAB III PERANCANGAN  

Bab ini berisi tentang analisa dan perancangan sistem dalam 

pembuatan Tugas Akhir Robot Pengantar Makanan dengan 

Penentuan Posisi  Meja Menggunakan Rotary Encoder  pada 

ATmega16. 

 BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta pembahasannya 

tentang robot pengantar makanan dengan ATmega16.  

BAB V UJI COBA DAN EVALUASI 

Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 
 

BAB VI PENUTUP 

 Pada bab ini berisi kesimpulan dan saran untuk pengembangan 

robot lebih lanjut dalam upaya memperbaiki kelemahan pada robot 

pengantar makanan yang telah dibuat guna untuk mendapatkan 

hasil robot yang lebih baik. 

DAFTAR PUSTAKA 
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LAMPIRAN 
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