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APLIKASI SENSOR JARAK PADA ROBOT TIANG
INFUS PENGIKUT PASIEN

Muhammad Yahdi Fajri Hantoro
0614 3032 1161

Perkembangan robot pada masa sekarang banyak dimanfaatkan untuk
membantu tugas manusia, salah satunya adalah robot pengikut manusia atau
human follower robot, robot ini bekerja dengan cara mengikuti objek di
depannya yang di deteksi oleh sensor. Kemudian robot ini di aplikasikan pada
tiang infus yang di fungsikan sebagai alat bantu pasien dimana tiang infus ini
akan mengikuti pasien secara otomatis ketika pasien akan beraktivitas seperti
misalnya berjalan dari tempat tidur ke kamar mandi sehingga akan
memudahkan pasien tersebut.

Robot pengikut manusia yang diaplikasikan pada tiang infus sebagai
alat bantu pasien ini dilengkapi dengan sensor jarak dan motor dc. Caranya
dengan mengukur jarak pada ruangan, output dari sensor sebagai informasi
dan mengirimkannya ke mikrokontroler.

Hasilnya adalah motor dc akan menggerakkan robot ini berjalan
mengikuti objek yang dituju dalam hal ini robot sebagai tiang infus akan
berjalan mengikuti pasien sebagai objek kemanapun pasien berjalan.

Kata Kunci : sensor jarak, motor dc, human follower robot
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APPLICATION OF PROGXIMITY SENSOR ON
INFUSION POLE ROBOT FOLLOWER OF PATIENT

Muhammad Yahdi Fajri Hantoro
0614 3032 1161

The development of robots in the present widely used to help human
tasks, one of which is a robot follower man or human follower robot, this
robot works by following the object in front of the detection by the sensor.
Then the robot is applied to the infusion pole that is functioned as a tool for
patients where the intravenous pole will follow the patient automatically
when the patient will move like for example walking from bed to bathroom
so that will facilitate the patient.

The human follower robot applied to the infusion pole as a patient tool
is equipped with a proximity sensor and a dc motor. How to measure the
distance in the room, the output of the sensor as information and send it to the
microcontroller.

The result is a dc motor will drive this robot to walk following the
targeted object in this robot as the infusion pole will run following the patient
as an object wherever the patient goes.

Keywords: proximity sensor, dc motor, human follower robot
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