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ABSTRAK

Pada penelitian ini akan dilakukan rancang bangun robot pengantar makanan pada
rumah sakit. Seperti yang diketahui bahwa saat ini penyebaran virus covid — 19 makin
menyebar. Keuntungan alat ini adalah tenaga kesehatan tidak perlu mengantar makanan
secara manual menuju kamar pasien. Sehingga lebih praktis dan tenaga kesehatan lebih aman
terhadap penyebaran virus covid 19. Pada rancang bangun robot pengantar makanan pada
rumah sakit ini menggunakann sensor infrared dan photodiode sebagai pembaca garis hitam
sehingga robot dapat bergerak otomatis mengantarkan makanan pada kamar pasien mengikuti
jalur line yang sudah dibuat. Driver motor L298N mengatur arah putar dan kecepatan motor
DC power window sehingga robot pengantar makanan dapat bergerak maju , mundur dan
berbelok . Sensor ultrasonik digunakan untuk mendeteksi suatu objek yang menghalangi jalur
pada robot pengantar makanan. Sensor ultrasonik akan aktif jika ada objek didepan robot
pengantar makanan berjarak kurang dari atau sama dengan 40 cm robot pengantar makanan
akan berhenti , dan akan bergerak kembali jika objek/ benda tersebut sudah tidak menghalangi
jalur lintasan. Terdapat juga ESP 32 CAM untuk memonitoring jalur jika ada objek/ benda
yang menghalagi pada jalur. Jika beda tersebut tidak bisa disingkirkan makan proses kendali
manual akan dilakukan. Mikrokontroller yang digunakan adalah Arduino Mega 2560 sebagai
pengendali proses kendali maupun pengolah data.

Kata kunci : Arduino Mega 2560, Line follower , Line Tracking , Power Window, covid 19.
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ABSTRACT

In this research, the design of a food delivery robot at the hospital caused of the
spread of Covid-19 virus. The advantage of this tool is to help the health workers, they do not
have to deliver food to the patient’s room manually. So that the work will be more practical
and will be able to ensure the safety of health workers from the spread of Covid-19. In the
design of the food delivery robot at the hospital, it uses an infrared sensor and photodiode as
a black line reader so that the robot can move automatically to deliver food to the patient’s
room by following the line. The L298N motor deliver regulates the rotation direction and
speed of the DC power windor motor so that the food delivery robot can move forward,
backward and turn to any direction. Ultrasonic sensors are used to detect an object that
blocks the path of the food delivery robot. The ultrasonic sensor will be active if there is an
object in front of the food delivery robot that is less than or equal to 40 cm, the food delivery
robot will stop, it will move back if the object/object is not blocking the path. There is also an
ESP 32 CAM to monitor the path if there are objects that are blocking the path. If the
difference cannot be eliminated, the manual control process will be carried out. The
microcontroller used is Arduino Mega 2560 as a control process controller and data
processor.

Keywords : Arduino Mega 2560, Line follower , Line Tracking , Power Window, covid
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