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ABSTRAK 

 

APLIKASI MOTOR DC SEBAGAI PENGGERAK PADA RANCANGAN 

ROBOT PENGANGKUT 

 

(2017 : xlix Halaman + 49 Halaman + Daftar Pustaka + Lampiran) 

 

M. FIRDAUS 

0614 3032 0203 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Robot pengangkut adalah salah satu alat pengangkut Barang belanjaan yang dapat 

mengikuti manusia dan dapat membantu meringankan pekerjaan manusia yang 

kesulitan dalam membawa barang belanjaannya. Alat ini dapat membawa barang 

bawaan berupa barang belanjaan, tas, koper, dan barang lainnya.Robot 

pengangkut otomatis ini menggunakan microkontroller Arduino sebagai 

penegndali dari robot pengangkut, selain itu dilengkapi dengan bluetooth sebagai 

switch agar hanya sipengguna robot yang dapat mengaktifkannya. Selain itu juga 

diletakan sensor ultrasonik sebagai sensor utama agar robot pengangkut ini dapat 

mengikuti seseorang yang sedang menggunakannya. Robot pengangkut ini 

menggunakan motor DC sebagai roda agar robot tersebut berjalan sesuai 

pergerakan manusia. Robot pengagkut ini di lengkapi dengan sensor 

keseimbangan agar pada saat robot terkena bidang miring maka barang yang ada 

di dalam keranjang tidak terjatuh. 

 

Kata Kunci :  Motor DC, Sensor Ultrasonic, Microcontroller. 
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ABSTRACT 

 

DC MOTOR APPLICATIONS AS MOVERS ON THE ROBOT CARRIER 

DESIGN 

 

 

(2017 : xlix Pages + 49 Pages + Bibliography + Attachments) 

 

M. Firdaus 

0614 3032 0203 

ELECTRO ENGINEERING DEPARTEMENT 

ELECTRONIC ENGINEERING PROGRAM 

STATE  POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 

 

A carrier robot is one means of transporting groceries that can follow human 

beings and can help alleviate difficult human work in carrying their groceries. 

This tool can carry luggage in the form of groceries, bags, suitcases, and other 

goods. This automatic transporter rod uses the Arduino microcontroller as the 

pengrndali of the robot carrier, besides it is equipped with bluetooth as a switch 

for only users of robots that can activate it. In addition also placed ultrasonic 

sensor as the main sensor for this robot carrier can follow someone who is using 

it. This robot is using a DC motor as a wheel for the robot to run according to 

human movement. This robot pengagkut equipped with balance sensor so that 

when the robot is exposed to the incline then the items in the basket do not fall. 

 
Keyword : DC Motor, Ultrasonic Sensor, Microcontroller. 
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