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ABSTRAK 

 

Rancang Bangun Robot Pengantar Obat Ke Kamar Rawat Inap Pasien 

Rumah Sakit Berbasis Mikrokontroler ATMega8535 

(2014: + 63 Halaman + Daftar Pustaka + Gambar + Tabel + Lampiran) 

 

KGS. A. RAHMAN 

061130701277 

JURUSAN TEKNIK KOMPUTER 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Laporan ini berisi tentang robot yang dapat bertugas mengantarkan obat ke 

kamar rawat inap pasien dengan cara kerja mengikuti garis hitam dari ruang 

perawat menuju kamar rawat inap pasien oleh sensor garis, serta dapat kembali 

secara otomatis ketika obat telah diambil oleh keluarga pasien dengan aktuator 

utamanya dua buah motor DC servo continous. Sistem pada robot ini dikontrol 

oleh mikrokontroler ATMega8535. Program yang digunakan pada robot ini 

adalah bahasa pemrograman C. Cara kerja alat ini adalah melakukan penelusuran 

garis hitam dari ruang perawat ke kamar pasien dan sebaliknya oleh sensor garis, 

kemudian sensor ultrasonik ping sebagai pendeteksi kondisi pintu kamar pasien 

apakah dalam keadaan terbuka atau tertutup .Jika pintu terdeteksi dalam kondisi 

tertutup maka speaker akan mengeluarkan output berupa rekaman suara manusia 

dari modul wavplayer agar keluarga pasien mengetahui keberadaan robot telah di 

depan pintu kamar dan dapat membukakan pintu.  

 

 

Keyword : Robot Pengantar Obat, Sensor Garis, Sensor Ultrasonik Ping, Motor 

DC Servo continous, Mikrokontroler ATMega8535.  
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