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MOTTO:

• “Jika orang lain mampu menggapai impian mereka, kita

juga harus mampu menggapai impian kita sendiri.”

• “Jangan berusaha menjadi orang lain hanya untuk disukai

orang lain, tetapi tetaplah menjadi diri sendiri dan

tunjukkanlah dirimu apa adanya.”

• “Tetaplah konsisten dengan prinsipmu, jangan mudah

terpengaruh oleh orang lain dan jangan pula engkau baik

dengan orang lain hanya untuk menguntungkan diri

sendiri.”

Dengan rahmat Allah SWT kupersembahkan kepada:

• ALLAH SWT

• Ayah dan Ibu ku tercinta

• Kakak dan ayuk ku tercinta

• Semua keluargaku

• Sahabat-sahabatku yang aku anggap keluargaku,

Esa, Mia dan Ayu

• Teman satu anggatan Teknik Komputer 2011

• Seluruh staf dosen Teknik Komputer

• Almamaterku
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ABSTRAK

Rancang Bangun Robot Penyedot Debu Dan Pengepel
(2014: + 54 Halaman + Daftar Pustaka + Gambar + Tabel + Lampiran)

Megawati
061130701304
JURUSAN TEKNIK KOMPUTER
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Dalam dunia robotik saat ini sudah mencakup segala bidang, diantaranya bidang
industri, mekanik, bahkan rumah tangga. Banyak peralatan yang sering digunakan
manusia memanfaat teknologi khususnya bidang robotik. Laporan ini berisi
tentang robot penyedot debu dan pengepel dengan menggunakan prinsip kerja line
follower. Robot ini dapat membantu manusia dalam menyelesaikan tugasnya,
yaitu tugas untuk membersihkan lantai dari debu dan mengepel. Robot ini
mengikuti garis hitam yang khusus dibuat pada lintasannya. Robot terdiri dari dua
bagian, pada bagian depan terdapan penyedot debu, sedangkan pada bagian
belakang terdapat pengepel. Penyedot debu yang digunakan yaitu penyedot debu
USB dan pengepel yang digunakan adalah roll cat. Sistem pada robot ini dikontrol
oleh mikrokontroler atmega 16. Program yang digunakan pada robot ini adalah
pemrograman bahasa C. Cara kerja alat ini adalah Ketika rangkaian robot
diaktifkan, sensor garis akan membaca warna apa yang dideteksinya, jika robot
mendeteksi garis hitam, robot akan menelusuri garis hitam tersebut sampai habis.
Jika robot mendeteksi garis putih, robot akan terus mencari garis berwarna hitam
dan ketika robot mendeteksi garis merah, maka robot tersebut akan berhenti
secara otomatis.

Kata Kunci : Penyedot Debu, Pengepel, Sensor Garis, Robot, Line Follower,
Mikrokontroler.
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ABSTRACT

Design And Build Vacuum Cleaner And Mop Robot
(2014: + 54 Page + Daftar Pustaka + Picture + Table + Lampiran)

Megawati
061130701304
COMPUTER ENGINEERING DEPARTMENT
STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

The world of robotic have covered all areas, including industrial, mechanical and
households. Many tools that are often used by humans harnessing technology,
especially robotics. This report contains a robot vacuum cleaner and mop using
the working principle of line follower. This robot can help humans to complete
their task, such as cleaning and mopping floors from dust. This robot following a
black line that is specially created on the tracks. The robot consists of two parts,
the front part there are vacuum cleaner, and in the behind there is a mop. Vacuum
cleaner that used the USB vacuum cleaner and mop are used the roll of paint. The
robot system is controlled by a Microcontroller ATMega 16. Vacuum cleaner
robot used C programming language. Working principle of the robot is when the
circuit activated, the color line sensor will read what it detect, if the robot detect
the black line, the robot will trace a the black line until they run out. If the robot
detect the white line, the robot will continue to look for black line and when the
robot detect the red line, then the robot will stop automatically.

Keyword : Vacuum Cleaner, Mop, Line Sensor, Robot, Line Follower,
Microcontroller.
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