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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN PERANGKAT KERAS ROBOT PELAYAN SURAT DENGAN 

PENUNJUK BLOK ALAMAT YANG DIIDENTIFIKASI MENGGUNAKAN TAG 

RFID  
 

(2015 : xiii + 64 Halaman + 30 Gambar + 9 Tabel + 11 Lampiran + Daftar Pustaka) 
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JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

ABSTRAK 
 

Robot pelayan surat dengan penunjuk blok alamat yang diidentifikasi menggunakan tag RFID ini 

adalah sebuah aplikasi dari line follower. Robot line follower merupakan suatu jenis robot 

bergerak (mobile robot) yang mempunyai misi mendeteksi dan mengikuti suatu garis pandu yang 

telah dibuat pada bidang lintasan. Robot pelayan surat ini menggunakan line merupakan suatu 

robot bergerak yang sudah terprogram dari otaknya dan telah ditentukan untuk robot membaca 

track garis hitam sehingga pada robot ini menggunakan sensor proximity atau biasanya disebut 

sensor garis. Robot menggunakan jalur line ini mempunyai kelebihan untuk mengantarkan surat 

atau bisa juga mengantarkan barang. Orang yang ingin meminta suratnya untuk diantar harus 

memiliki kartu/tag RFID yang telah diregistrasi atau tag tersebut telah di program, yang 

dilanjutkan dengan melakukan tapping kartu/tag tersebut ke RFID reader. Hasil akhir dari 

perancangan ini adalah menghasilkan robot yang dapat mengantarkan surat ke rumah, 

diambil sampel 4 buah kartu/tag RFID, dimana 3 kartu teregistrasi dan ada satu kartu yang 

tidak teregistrasi. Setelah robot sampai di tempat tujuan, robot akan membunyikan buzzer 

sebagai tanda ada surat yang diantar. Semua aktivitas robot akan ditampilkan pada layar 

Liquid Crystal Display (LCD), sebagai contoh apabila kita melakukan scan id kartu/tag ke 

rumah 1, maka akan tampil pada layar Liquid Crystal Display (LCD) “Rumah 1” dan 

seterusnya. Jika ada surat yang sampai atau surat sudah di antar akan ditampilkan pada layar 

LCD. Robot akan menunggu selama beberapa detik agar pemilik rumah tahu bahwa ada surat 

yang diantar si robot. Setelah waktu tunda pada robot telah habis, maka robot akan kembali ke 

posisi awal.  

 

Keyword : Mikrokontroler ATMega8535, Sensor Proximity, Liquid Crystal Display (LCD). 
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ABSTRACT 
 

 

DESIGN HARDWARE ROBOT WAITER MAILS WITH INDICATOR BLOCK 

ADDRESS WAS IDENTIFIED USING RFID TAGS  

(2015 : xiii + 64 Pages + 30 Images + 9 Tables +  11 Attachments + List of Refferences) 
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ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT 

MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING 

ABSTRACT 

 

Robot waiter mails with indicator block address was identified using RFID tags. Line follower 

robot is a kind of robot to move (mobile robot) whose mission is to detect and follow a scout 

lines that have been made in the field of the track. Robot waiters this letter using a robot 

moving line that has been programmed on the brain and has been determined to read the robot 

track black line that the robot uses a proximity sensor or sensor line is usually called. Robot 

uses this line paths have advantages for delivering mail or can deliver the goods. People who 

want to ask for a letter to be delivered must have a card / tag RFID tag that has been registered 

or had been in the program, followed by tapping the card / tag to the RFID reader. The end 

result of this design is to produce a robot that could deliver a letter home, a swab 4 pieces of 

card / RFID tag, where 3 cards one card is registered and non-registered. After the robot arrive 

at their destination, the robot will ring the buzzer as there are signs that the letter delivered. 

All the activities of the robot will be displayed on the screen Liquid Crystal Display (LCD), 

for example if we do a scan id cards / tags into the house first, then it will appear on the screen 

Liquid Crystal Display (LCD) "House 1" and so on. If there is a letter to or already in the inter 

letter will be displayed on the LCD screen. Robot will wait for a few seconds so that 

homeowners know that there is a letter delivered the robot. After a time delay on the robot 

have been exhausted, then the robot will return to the starting position. 

 

Keyword : Mikrokontroler ATMega8535, Sensor Proximity, Liquid Crystal Display (LCD). 
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