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ABSTRAK
RANCANG BANGUN ROBOT ARM PENGANTAR MAKANAN DI
RESTORAN MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK, BLUETOOTH
DAN PENDETEKSI GARIS
Muhammad Wahyu Syahputra (2022)
Abstract —Menurut Kamus Besar Bahasa Indonesia, robot adalah alat Berupa Orangorangan
yang dapat bergerak (bertingkah laku seperti manusia) yang di kendalikan oleh mesin, Dalam
dunia mekanikal, manipulator ini memiliki dua bagian, yaitu tangan atau lengan (arm) dan
pergelangan (wrist). Lengan Robot atau biasa disebut Robotic Arm adalah jenis lengan
mekanik yang kemudian di program dengan fungsi mirip dengan lengan manusia. Saat ini
Pandemi Covid-19 masih menjadi permasalahan utama bagi masyarakat Indonesia terutama di
bagian pedagang seperti di pasar dan di restoran. Sulithya mencegah penyebaran kasus Covid-
19 di Indonesia terus menerus menjadi sorotan diberbagai media dan kalangan masyarakat.,
Kami berinovasi untuk membuat robot arm pengantar makanan untuk pelanggan dimasa
pandemi. Penggunaan robot ini diharapkan dapat meminimalisir kontak langsung antara
karyawan dengan pelanggan sehingga kemungkinan pelanggan yang terpapar penyakit
berkurang. Ide pembuatan robot arm ini bermula dari keprihatinan civitas akademika
dikarenakan banyaknya pelanggan yang terpapar Virus Covid-19. Selain dapat berjalan ke
objek yang di tuju Robot Pengantar makanan di restoran ini diciptakan untuk bisa mendeteksi
halangan didepannya. Menggunakan sensor ultrasonik sebagai alat navigasi dan line tracer
mengikuti lintasan menuju meja-meja yang telah ditentukan, serta sensor bluetooth sebagai
pengenalan citra objek, sehingga jika objek tidak sesuai didepan robot, robot akan berhenti

sejenak serta menganalisa dan jika objek sesuai dengan yang diperintahkan.

Kata Kunci : Robot, Covid-19, Arduino Uno, Motor



ABSTRACT

DESIGN AND BUILD A FOOD DELIVERY ARM ROBOT IN A RESTAURANT
USING ULTRASONIC SENSORS, BLUETOOTH AND LINE DETECTORS

Muhammad Wahyu Syahputra (2022)

Abstract — According to the Big Indonesian Dictionary, a robot is a tool in the form of a
person who can move (behave like a human) controlled by a machine. In the mechanical world,
this manipulator has two parts, namely the hand or arm (arm) and wrist (wrist). Robotic Arm
or commonly called Robotic Arm is a type of mechanical arm which is then programmed with
a function similar to a human arm. Currently, the Covid-19 pandemic is still a major problem
for the people of Indonesia, especially in the traders section such as in markets and in
restaurants. The difficulty of preventing the spread of Covid-19 cases in Indonesia continues
to be inthe spotlight in various media and among the public. We innovate to make food delivery
robot arms for customers during the pandemic. The use of this robot is expected to minimize
direct contact between employees and customers so that the possibility of customers being
exposed to the disease is reduced. The idea of making this robot arm stems from the concerns
of the academic community due to the large number of customers who are exposed to the
Covid-19 Virus. In addition to being able to walk to the target object, the food delivery robot
in this restaurant was created to be able to detect obstacles in front of it. Using ultrasonic
sensors as a navigation tool and line tracer following the trajectory to predetermined tables, as
well as bluetooth sensors as object image recognition, so that if the object does not fit in front
of the robot, the robot will pause and analyze and if the object is in accordance with the
command.

Keyword : Robot, Covid-19, Arduino Uno, Motor
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