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Abs trak  
Perkembangan  teknologi  mampu  me mbantu  manus ia  untuk  menci ptakan  s e buah  al at  yang

mampu  bekerja  mandiri  hanya  dengan  perintah  manus ia.  De was a ini  kita  dapat  melihat  bagai mana 

berke mbangnya  res toran  ce pat  s aji   yang  ramai   dikunjungi   oleh  k ons umen  s e tiap  hari.  Ramai nya 

kons umen harus ditunjang  dengan  pelayanan  dari pengelola res toran ters ebut. 

Pada  tug as  akhir  ini  dir anc ang  pr ototi pe  r obot  ber oda  pe ngantar  makanan.  Pr ototi pe  robot 

pe ngantar  makanan  ini  ber bas is  mikrokontroler  ATMeg a16  yang  me ndeteks i  garis  dari  s ens or  yang 

ber upa rangkaian LE D dan photodiode. Prins ip kerja dari alat ini , ketika tombol keypad yang ada di al at 

di tekan maka al at ters ebut mende teks i garis melalui s ens ornya s ambil me nggerakkan r oda alat ke meja 

pel anggan yang dituju. Setelah s ampai di meja pelanggan ke mudi an pelanggan mengambil makanan yang 

ada di  alat ters ebut dan menekan  tombol #. Setelah itu alat ters e but kembali  ke dapur res toran untuk 

menunggu pengantaran  makanan  yang s elanjutnya. 

Has il   yang   dihar apkan   dari   tug as   akhir   ini   yaitu   pr ototi pe   r obot   beroda   yang   ak an 

mengantarkan  makanan  dari dapur  ke meja pelanggan  di res toran. 

 
Kata Kunci  : mikrokontroler,  line follower, res toran, prototipe  robot 

Abs tract 

The  de velopment  of technol ogy is capable  to hel p pe ople  to create  a tool  that is able  to work 

inde pendentl y  with  jus t  a  human  c ommand.  Today  we  can  s ee  how  the   de velopme nt  of  fas t -food 

res taurants  are vis ited by cons umer e ver y day. Hectic cons umer s houl d be s uppor te d wi th s er vice fr om 

the res taurant manager. 

In this final project woul d des ign of food deli very robot pr ototype . Food deli ver y robot prototype 

is bas ed on ATMega16 microc ontroller that de tects the line by LED and photodi ode s ens or. The princi ple 

of this robot prototype is as follows , when the keypad on the r obot pr ototype is pus he d, the r obot detec ts a 

line thr ough the  s ens or  wheel  while  movi ng the  robot to a  des tination cus tomer  table . After  the robot 

arri ves in the c us tomer table then cus tomer takes food on the r obot and pus hing # button. After tha t the 

robot prototype  go back to the kitchen of the res taurant to wait for the next food delivery. 

The e xpecte d res ult of this final project is a pr ototype that c oul d deli ver food from the kitchen to 

the table  of cus tomer in res taurant. 

 
Keywor d  : microcontroler,  line follower,  res taurant, robot  prototype 

 

1.           Pendahuluan 

 
Dewas a ini perke mbangan res toran cepat s aji s angat pes at. Dimana -mana mudah dite mu i res toran cepat s 

aji. Kita dapat me lihat bagaimana berke mbangnya res toran cepat s aji yang rama i dikunjungi  oleh  kons umen s 

etiap  hari.  Ra ma inya  kons umen  harus  ditunjang  dengan  pelayanan  yang  ma ks imal  dari pengelola  res toran 

ters ebut. Pada  res toran -res toran  ada  beberapa  diantaranya  ingin  me mbuat  perbedaan  tertentu  atau  me mbuat 

res toran menjad i unik ya itu s alah s atunya dengan berinovas i adanya prototipe robot berodapengantar ma kanan 

yang bias anya mengikuti rel/garis yang lurus tidak me miliki cabang s ehingga tidak mengantarkan  ma kanan ke 

s etiap meja  pelanggan. 

Berdas arkan  latar be lakang  d iatas , penulis  ingin  meranc ang  s ebuah  prototipe  beroda  yang  ma mpu 

mengantar ma kanan ke s etiap meja pelanggan yang mana prototipe robot ters ebut akan mengikuti garis hita m 

yang me miliki cabang dan s etelah prototipe robot beroda ters ebut s ampai ke  meja  pelanggan  ma ka prototipe 

robot beroda ters ebut akan ke mbali ke dapur untuk mengantarkan  ma kanan ke  me ja yang la in. Prototipe robot 

beroda ini akan s angat me mbantu dala m hal me layani khus us nya mengantar ma kanan ke s etiap me ja pelanggan. 

Prototipe robot beroda ini berjalan mengikuti  garis /rel yang s udah dis ediakan ke mas ing -mas ing meja  yang ada.
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2.           Das ar Teori 

 
2.1          Mikrokontroler  ATMega16 

 
Mikrokontroler  adalah s ebuah s is tem ko mputer  lengkap da la m s atu  chip.  Mikrokontroler  lebih dari s 

ekedar s ebuah mikropros es or karena s udah terdapat atau beris ikan R OM (Read-Only Memory) , RAM (Random 

Access Memory) , beberapa port input maupun output, dan beberapa peripheral seperti pencacah/pewaktu, ADC 

(Analog to Digital co nverter), DAC (Digital to Analog Converter) , s erial komunikas i. [1] 

Salah  s atu  mikro kontroler  yang  banyak  digunakan   s aat  ini  yaitu   mikro kontroler  A VR.  Be rbeda  dengan 

mikropros es or, mikrokontroler  menyediakan memori  dalam chip yang s ama dengan pros es ornya (in chip). [1] 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
2.2          LED 

Gambar  2.1 Mikrokontroler  ATMega16. [11]

 

LED  (Light  Emitting  Diode)  merupakan  ko mponen  yang  dapat  mengeluarkan  e mis i  cahaya.  LED 

me rupakan  produk temuan  lain  s etelah  dioda.  Strukturnya  s ama  dengan dioda,  tetapi ditemukan  belakangan 

bahwa elektron yang menerjang s ambungan p -n juga melepas kan energi panas dan energi cahaya. Karakteris tik 

LED s a ma dengan karakteris tik dioda penyearah.  Bedanya jika dioda  me mbuang energi dala m bentuk panas , s 

edangkan LED membuang  energi dalam bentuk cahaya. [4] 

Keuntungan menggunakan LED ada lah s truktur s olid, ukurannya kec il, mas a paka i tahan la ma dan tidak 

terpengaruh   oleh  on/off  pens aklaran,   mudah  dip aka i  dan   mudah  didapat.  Karena  tahan  la ma  dan  tidak 

terpengaruh oleh on/off pens aklaran, maka LE D banyak digunakan s ebagai display atau indikator baik itu pada 

audio atau mes in-mes in kontrol. [4] 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
2.3          Photodiode 

Gambar  2.3 LED. [12]

 
Photodiode adalah s alah s atu jenis s ens or yang peka terhadap cahaya (photodetector). Photodiode akan 

mengalirkan  a rus yang me mbentuk  fungs i linear terhadap  intens itas  cahaya yang diterima.  Hubungan  antara 

output  s ens or photodiode  dengan  intens itas  cahaya  yang  diteri manya  me mbentuk  s uatu  fungs i yang  linear. 

Output s ens or photodiode berupa arus lis trik yang s angat kecil yang mana akan diubah menjad i tegangan lis trik 

oleh res is tornya. Hubungan antara output s ens or photodiode dengan intens itas cah aya ditunjukkan pada Ga mbar 

2.6. [9] 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar  2.6 Hubungan intens itas cahaya dengan arus photodiode.[9]
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2.4          Keypad 3X4 

 
Keypad  ini  bias anya  digunakan  untuk  berb agai  aplikas i  yang  mengharus kan  penggunaan  tombol s 

ebagai input numerik  maupun abjad. Ketujuh  pin ters ebut adalah 3 pin untuk ko lo m dan 4 pin untuk baris . 

Untuk mengaks es keypad ini t idak s eperti push button bias a. Dengan menggunakan mikrokontroler hal ini s angat 

mudah dilakukan. [10] 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar  2.7 Keypad 3X4. [10] 

 
2.5          LCD (Liquid Crystal Display) 

 

Modul LCD (Liquid Crystal Display)  adalah s alah s atu alat yang digunakan  s ebagai ta mpilan. Pada 

das arnya s istem pengaturan LCD me miliki s tandar yang s ama walaupun s angat banyak maca mnya baik d itinjau 

dari perus ahaan pembuat maupun dari ukurannya. Keunggulan LCD adalah hanya menarik a rus lis trik yang kecil 

(beberapa mikroa mpere), s ehingga alat atau s is tem men jadi portabel ka rena dapat menggunakan catu daya yang 

kecil. Keunggulan la innya adalah ta mpilan yang diperlihatkan dapat dibaca dengan mudah di bawah terang s inar 

matahari. LCD me rupakan modul dot-matrix ta mpilan kris tal cair. LC D dengan tampilan 16x2 dengan  kons ums i 

daya rendah. [4] 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar  2.9 LCD 16x2.  [13] 

 
2.6          Motor  Arus Searah (DC) 

 
Pada   prins ipnya   s uatu   mes in   lis trik   dapat   berlaku   s ebagai   motor   maupun   s ebagai  generator. 

Perbedaanya  terletak dala m konvers i daya. Generator ada lah s uatu mes in lis trik yang mengubah  daya mas uk 

me kanik  menjad i daya  keluar  lis trik, s edangkan  motor  mengubah  daya  mas uk  lis trik  man jadi  daya  ke luar 

mekanik.  [3] 

Kons truks i das ar motor DC te rbagi men jadi dua bagian pokok, yaitu bagian yang berputar atau bergerak 

dis ebut  rotor dan  bagian  yang  diam d is ebut s tator. Pada  bagian  stator terdapat s ikat  dan  kumparan  medan. 

Ku mparan medan berfungs i s ebagai pembangkit fluks i magnetik atau berupa magnet permanen. Sedangkan pada 

rotor terdapat ku mparan  jangkar yang berfungs i s ebagai konduktor untuk dia liri a rus agar me mpero leh gaya 

gerak yang dikehendaki.  [3] 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar  2.10 Motor DC. [14]
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2.7          Driver Motor L293D 

 
Perangkat  IC L293D dides ain untuk a rus s ampai 600 mA pada tegangan 4,5 V s a mpai 36 V.  Output 

pada IC L293D yaitu arus  lis trik s ebes ar 600 mA s etiap pin dan ma ks imu m output arus lis triknya yaitu 1,2 A. 

Aplikas i dari IC L293D ini dapat digunakan untuk driver relay, motor DC dan motor stepper. Driver IC L293D 

dis ini digunakan s ebagai pengendalian dan pengaturan pada motor DC. [6] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar  2.11 Konfiguras i Pin IC L293D. [6] 

 
3. Perancangan 

 
3.1          Flowchart Perancangan  Alat 

 
Secara u mu m perancangan  perangkat  lunak pada mikrokontroler  ATMega16 dimu la i dari pe mbuatan 

alur program atau flowchart s ehingga cara kerja dari s ebuah program yang akan dib uat tidak terjadi kes ulitan . 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar  3.3 Flowchart
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3.2          Cara Kerja Sis tem 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar  3.1 Cara kerja s is tem dan ilus tras i prototipe beroda. 

 
LED  dan  photodiode  digunakan  untuk  mendeteks i garis  s ebagai jalan  bagi p rototipe  beroda  untuk 

me la kukan pengantaran. Jika ma kanan s iap dan ingin diantarkan, ma ka koki di dapur akan mene kan tombol pada k 

eypad nomor me ja yang dituju s eperti no mor “ 1”, “2” , “ 3” atau “ 4”. Maka prototipe robot beroda akan berjalan 

mengikuti re l menuju me ja yang dituju. Apabila prototipe robot beroda sudah s ampai pada meja ma ka prototipe 

robot beroda akan dia m menunggu pelanggan s eles ai menga mbil makanan dan  menekan to mbol “s eles ai” atau 

“#”, kemudian  prototipe robot beroda akan kembali  lagi ke pos is i di dapur. 

 
3.3          Perancangan  Perangkat Keras (Hardware) 

 
Blok rancangan perangkat keras prototipe beroda pengantar makanan pada Tugas Akhir ini dapat dilihat 

pada  Ga mba r  3. 3.  Perancangan  perangkat  keras  me liputi  mikro kontroler  s ebagai pengendali,  unit  I/ O,  dan 

perancangan  display. Penjelas an dari mas ing-mas ing blok s is tem pen gantar ma kanan  pada Ga mbar 3.3 adalah s 

ebagai berikut: 

1.    Sens or Photodiode  merupakan  s ens or yang akan mendeteks i pantulan  cahaya yang dipancarkan  LED 

pada jalur yang akan dile wati. Keluaran s ens or ini ke mudian dimas ukkan kedala m A DC mikro kontroler 

untuk kemudian  dipros es apakah has il pros es nya merupakan data jalur atau bukan . 

2.  LCD  (Liquid   Crystal   Display)   berfungs i  s ebagai   media   ta mpilan   s ela ma   pros es   pengendalian 

berlangs ung. 

3.    Driver motor DC ada lah rangka ian yang digunakan untuk mengatur putaran motor DC yang digunakan 

s ebagai penggerak prototipe robot beroda untuk melakukan  peng antaran makanan. 

4.  Rangkaian input k eypad berfungs i mengamb il data tombo l yang ditekan yaitu data nomor meja berapa 

yang akan dilakukan  prototipe robot beroda untuk melakukan  pengantaran makanan ters ebut . 
5.    Mikrokontroller  A VR ATMega16  yang berfungs i s ebagai p us at pengendalian  pada s is tem pengantar 

makanan ini. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar   3.3 Perancangan perangkat keras .
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3.4          Rangkaian  Sis tem Minimum  ATMega  16 

 
Sis tem mikrokontroler  digunakan  s ebagai unit kendali uta ma yang didala mnya beris i progra m untuk 

mengendalikan  pros es pengaturan  motor DC, termas uk tamp ilan LC D, input k eypad dan input s ens or. Secara 

umum,  alokas i penggunaan port pada rangkaian ATMega 16 dilihat pada Tabel 3.1 dan Gambar  3.4. 

 
Tabel  3.1 Penggunaan  port pada  ATMega16. 

 

 PORT  ATMEGA16 Fungs i 

PORTA Input sensor 

PORTB LCD 

PORTD Driver motor DC 

PORTC Keypad 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Gambar  3.4   Alokas i port pada s is tem minimum  mikrokontroler.
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4.           Pengukuran dan  Pengujian Alat 

 
4.1          Pengukuran Output Catu Daya 

 
Bes ar tegangan yang digunakan yaitu 5 volt dan in i digunakan s ebagai s umber tegangan pada modul 

mikro kontroler ATMega 16, Sens or Ga ris , IC L293D, dan Motor  DC. Pengukuran bagian regulator d ila kukan 

pada komponen LM 7805 pada input dan outputnya. 

Tabel 4.1Has il Pengukuran Output Power Supply. 

Komponen Has il Pengukuran 

Input Output 

LM7805 15  Volt 5     Volt 

 

4.2          Pengukuran Sens or Garis 

 
Pengukuran   s ens or   dimaks udkan   untuk   melihat   berapa   bes aran   tegangan   apabila   photodiode 

mendapatkan pantulan cahaya dengan tidak mendapatkan pantulan. Hal in i diperlu kan untuk menentukan garis 

apakah s ens or mene mukan garis hita m atau putih. Pada pengukuran ters ebut s ens or garis  berada pada jarak 1 c m 

dengan lantai. 

Tabel 4.2 Has il Pengukuran Sens or. 

Sens or 
Garis  Hitam 

(Volt) 
Putih 
(Volt) 

1 0,57 1,15 

2 1,02 2,53 

3 0,80 2,30 

4 1,01 2,60 

5 0,67 1,91 

 
 

4.3          Pengujian Modul  Mikrokontroler 

 
Pengujian  mikro kontroler  ini hanya  ingin  me lihat  apakah  rangkaian  oscillator  dan  res etnya bekerja 

dengan baik atau  tidak s erta  mikro kontroler  dala m keadaan  baik  atau  tidak.  Untuk pengujiannya  dilakukan 

dengan 1 buah LED yang dihubungkan dengan port A dari mikro kontroler, ke mud ian dibuat s ebuah rutin kecil 

yang akan menghidup/matikan  LED ters ebut s ecara bergantian. 

Set   PortA.0         ‘nyalakan  LED 

Waitms 1000        ‘tunda s ebentar 

Res et     PortA.0  ‘matikan  kembali  LED 

 
4.4          Pengujian LCD (Liquid Crystal Display) 

 
Pengujian  pada LCD dilaku kan dengan menulis  listing program berikut untuk ke mudian dimas ukkan 

kedalam mikrokontroler. 

Lcd  " MONITOR  " 

lowerline 

Lcd  "ROBOT  MAKANAN" 

Lis ting diatas ditulis pada program utama, s ehingga muncul tulis an dala m tanda petik ters ebut pada LCD. Pada 

baris  pertama  bertulis kan “M ONITOR”  dan ke mudian pada baris  kedua bertulis kan “ROBOT MAKANA N”, s 

ehingga LCD dapat berfungs i dengan baik. 

 
4.5          Pengujian Keypad. 

 
Pengujian k eypad dilakukan dengan menekan s etiap tombol yang ada pada   k eypad dan mena mpilkan 

data yang dihas ilkannya ke LC D. Set iap to mbol pada k eypad menghas ilkan kode yang berbeda-beda s ehingga 

dapat  dis impulkan  bahwa  k eypad  dapat  berfungs i  dengan  baik.  Pengujian   modul  ini  d ilakukan  dengan 

me mbe rikan logika High pada kolo m 1, ko lo m 2 dan kolo m 3 s ecara bergantian. Ke mudian output dapat dilihat 

pada jalur baris 1, baris 2, baris 3 dan baris 4.
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Uji 

Coba 

Berhas il(o) / 

Gagal(x) 

Waktu Sampai Meja 

(menit:detik) 

Waktu Kembali  ke Dapur 

(menit:detik) 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1 O O O O 0:41 0:47 1:08 0:59 1:42 1:40 1:51 1:58 

2 O X O X 0:47 0:39 1:06 1:22 1:42 1:43 1:53 1:59 

3 X O X O 0:54 0:48 1:14 1:10 1:43 1:43 2:05 2:14 

4 O O O X 0:49 0:49 1:16 1:08 1:41 1:41 2:03 2:01 

5 O O O O 0:51 0:49 1:08 1:08 1:38 1:51 2:02 2:01 

6 O X O X 0:47 0:40 1:02 1:06 1:41 1:42 1:59 2:20 

7 X O O O 0:48 0:49 1:06 1:06 1:42 1:39 1:59 1:59 

8 O X X X 0:50 0:50 1:05 1:05 1:40 1:42 2:13 1:58 

9 O O O O 0:49 0:50 1:08 1:06 1:38 1:39 1:55 1:53 

 

Tabel 4.3 Pengujian Modul Keypad. 

Kol 1 Kol 2 Kol 3 Baris 1 Baris 2 Baris 3 Baris 4 Tombol 

1 0 0 1 0 0 0 1 

1 0 0 0 1 0 0 4 

1 0 0 0 0 1 0 7 

1 0 0 0 0 0 1 # 

0 1 0 1 0 0 0 2 

0 1 0 0 1 0 0 5 

0 1 0 0 0 1 0 8 

0 1 0 0 0 0 1 0 

0 0 1 1 0 0 0 3 

0 0 1 0 1 0 0 6 

0 0 1 0 0 1 0 9 

0 0 1 0 0 0 1 * 

 

Jika dilihat has il dari pengujian  di atas , ma ka  modul k eypad ters ebut s udah bekerja s empurna s esuai 

dengan yang diharapkan. 

 
4.6          Pengujian Sens or Garis 

 
Pengujian  s ensor dimaks udkan  menguji  apakah  s ensor s udah  bekerja  s eperti yang  diharapkan  atau 

tidak. Pengujian dilakukan  langs ung terhadap garis hitam. 

Tabel 4.4 Has il Pengujian Sens or. 

Sens or Garis  Hitam Putih 

1 Aktif Tidak Aktif 

2 Aktif Tidak Aktif 

3 Aktif Tidak Aktif 

4 Aktif Tidak Aktif 

5 Aktif Tidak Aktif 

 

4.7          Pengujian Kes eluruhan  Sis tem 

 
Setelah s emuanya dilakukan  pengujian baik hardware dan s oftwarenya, maka s ekarang kes eluruhan 

s is tem ters ebut akan dijalankan dengan pros edur s ebagai berikut: 
1.    Letakkan  prototipe robot beroda pada pos is i garis dapur. 

2.    Hidupkan power supply. 

3.  Mas ukkan nomor me ja yang dituju, ma ka p rototipe robot beroda akan bergera k menu ju me ja yang 

dituju. 

4.    Apabila prototipe beroda s udah s ampai dan untuk menyuruh  prototipe robot beroda ke mbali ke 

dapur, tekan tombol “#”, maka prototipe robot akan kembali  ke pos is i dapur. 

 
Tabel 4.5 Pengujian Prototipe Robot Pengantar Makanan Tanpa Beban .
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10 X O O O 0:59 0:47 1:05 1:04 1:44 1:38 1:56 2:03 
 

Tabel 4.6 Pengujian Prototipe Robot Pengantar Makanan dengan Beban 1kg . 

Uji 

Coba 

Berhas il(o) / 

Gagal(x) 

Waktu Sampai Meja 

(menit:detik) 

Waktu Kembali  ke Dapur 

(menit:detik) 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1 O O X O 0:50 0:49 1:18 1:12 1:45 1:36 2:10 2:05 

2 X O X X 0:50 0:48 1:10 1:06 1:51 1:40 1:55 2:10 

3 O O O O 0:50 0:48 1:18 1:08 1:44 1:41 2:06 2:05 

4 O X O O 0:54 0:47 1:03 1:08 1:51 1:48 2:07 2:19 

5 X O X O 0:52 0:50 1:06 1:12 1:41 1:40 2:08 2:19 

6 O O O O 0:52 0:50 1:10 1:08 1:45 1:43 2:04 2:20 

7 O O O X 0:54 0:51 1:14 1:05 1:46 1:41 2:25 2:15 

8 X O O O 0:50 0:46 1:08 1:15 1:46 1:47 2:04 2:00 

9 O O X O 0:51 0:51 1:09 1:11 1:45 1:40 2:07 2:07 

10 O O O O 0:53 0:51 1:10 1:05 1:44 1:46 2:14 2:01 
 

Pada tabel 4.5 dan 4.6 d i atas  menunjukan  bahwa terdapat 10 pengujian  pada prototipe robot  beroda 

pengantar  makanan.  Pengujian  ters ebut dikatakan  berhas il  (O) jika prototipe  robot pengantar  makanan  t idak 

keluar jalur s edangkan gagal (X) jika prototipe robot beroda pengantar makanan  keluar jalur pengantaran. 

Waktu prototipe robot beroda untuk s ampai ke meja pe langgan dan waktunya untuk ke mbali ke dapur 

dinyatakan  dala m menit:detik.  Dari 10 pengujian  ters ebut ada yang berhas il dan ada yang gagal.  Kegagalan 

ters ebut dikarenakan terkadang prototipe robot beroda tidak s es uai pada pos is i yang diharap kan ketika berputar 

balik dan terjad i kes alahan pada deteks i ja lur s ensor photodiode.Solus i dari kegagalan ters ebut yaitu prototipe 

robot  beroda  lebih  diperbaiki  progra m untuk tetap  lurus  s tabil dala m ja lur. Solus i  lainnya  untuk kegagalan 

karena kes alahan deteks i jalur yaitu dengan progra m untuk kalibras i penempatan s ensornya agar s ens ornya lebih 

akurat mendeteks i jalur. 

 
5.           Kes impulan  dan Saran 

 
5.1          Kes impulan 

 
Tujuan utama dari penulis an tugas akhir yaitu untuk memperoleh  implementas i s is tem prototipe robot 

pengantar makanan. Dalam pembuatan tugas akhir ini, penulis mendapatkan beberapa kes impulan, antara lain: 

1.    Dari has il pengujian jika dibandingkan antara pengujian tanpa beban dan pengujian dengan beban 

1kg maka  prototipe robot beroda lebih lambat s edikit waktu s ampainya apabila ditambah beban. 

2.  Penggunaan line s ebagai bas e dari alur perjalanan prototipe robot beroda dapat membantu 

pergerakan prototipe robot beroda. 

3.  Penggunaan keypad s ebagai input data nomor meja s erta LCD s ebagai display informas i cukup 

membuat  aplikas i ini s emakin interaktif. 
 

 
5.2          Saran 

 
ini: 

Berikut adalah s aran -s aran penulis  untuk s iapa s aja yang ingin merevis i dan  menge mbangkan  s is tem 

 
1.  Sebaiknya  menggunakan  motor DC gear yang me miliki putaran lebih cepat agar pelayanan  bis a 

dilakukan  lebih cepat lagi. 

2.    Sis tem ini bis a dike mbangkan lagi dengan mena mbahkan s ens or yang lebih a kurat agar pergerakan 

prototipe robot beroda lebih baik lagi. 

3.  Penempatan pos is i s ensor pada prototipe robot beroda dapat diletakkan pada pos is i yang leb ih baik 

agar s egala kemungkinan  pergerakan prototipenya bis a diantis ipas i.
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