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ABSTRACT

Today's modern technology, especially in the world of robot technology
experiencing very rapid development. Many developed countries compete and
compete to make robots that are increasingly sophisticated. In Indonesia itself
robots have also begun to develop. Developments in the field of robotics can have
a positive impact on the industrial sector. One of them by replacing human work
that has a high level of risk. So that it can reduce the number of accidents in jobs
that are difficult to do. In this study, researchers will make a prototype of an
obstacle robot (avoider) that uses a DC motor to drive the motor on the obstacle
robot (avoider). The obstacle robot (avoider) also uses ultrasonic sensors that
function to detect obstacles that will be passed by the robot. To give orders to be
carried out the robot uses the C language that has been embedded in the Arduino
uno. To power the robot, it uses 2-18650 L-Ion batteries-and a battery holder that
functions to-attach the battery to the robot body. The robot also uses a servo motor
attached to the ultrasonic sensor which functions to move the sensor-so that it can
move left or right to find a way out of obstacles. Then the robot will move according
to the command and which has been implanted by the user. It can be concluded that

the robot can work and move according to the user's wishes.

Keywords: obstacle course robot, Arduino, ultrasonic sensor



ABSTRAK

Teknologi modern dewasa ini khususnya dalam dunia teknologi robot
mengalami perkembangan yang sangat pesat. Banyak Negara maju bersaing
dan berlomba-lomba untuk membuat robot yang semakin mutakhir. Di
Indonesia sendiri robot juga sudah mulai berkembang. Perkembangan di bidang
robotika ini dapat menimbulkan dampak positif bagi bidang industri. Salah satunya
dengan menggantikan pekerjaan manusia yang memiliki tingkat resiko yang tinggi.
Sehingga dapat mengurangi angka kecelakaan dalam pekerjaan yang sulit untuk
dikerjakan. Dalam penelitian ini, peneliti akan membuat sebuah prototype robot
halang rintang(avoider) yang menggunakan motor DC untuk menggerakan motor
pada robot 'halang rintang(avoider).. Robot halang rintang(avoider) juga
menggunakan sensor ultrasonik yang berfungsi untuk mendeteksi rintangan yang
akan dilewati robot tersebut. Untuk memberi perintah yang akan dilakukan robot
tersebut menggunakan Bahasa C yang telah ditanamkan pada Arduino uno. Untuk
daya robot menggunakan 2 buah baterai 18650 L-lon dan baterai holder yang
berfungsi untuk merekatkan baterai pada body robot. Robot juga menggunakan
servo motor yang direkatkan pada sensor ultrasonik yang berfungsi untuk
menggerakkan sensor agar dapat bergerak kekiri maupun ke kanan untuk mencari
jalan keluar dari halangan. Kemudian robot akan bergerak sesuai perintah dan yang
telah ditanamkan oleh user. Dapat disimpulkan bahwa robot dapat bekerja dan

bergerak sesuai dengan keiinginan user.

Kata Kunci : robot halang rintang , Arduino , sensor ultrasonik
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1.

DAFTAR SIMBOL

Simbol Activity Diagram

®
@

swimlame

Start Point

Menggambarkan awal aktifitas

End Point

Menggambarkan akhir aktifitas

Activity

Menggambarkan proses bisnis

Simbol Black Hold Activies

Digunakan bila dikehendaki ada satu atau lebih
transisi

Simbol Fork

Digunakan untuk menunjukkan kegiatan yang
dilakukan secara paralel, untuk menggabungkan
dua kegiatan paralel menjadi satu.

Simbol Join

Menunjukkan adanya demosisi.

Decision

Menggambarkan keputusan/ pilihan

Swimlane

Menggambarkan pemisahan aktifitas

xii



2.  Simbol Use Case Diagram
Actor
Menggambarkan orang atau sistem yang
menyediakan atau menerima informasi dari
sistem atau menggambarkan pengguna software

Actor0 o
apilkasi (user).

Use Case
Menggambarkan fungsionalitas dari suatu

sistem, sehingga pengguna sistem paham dan
mengerti mengenai sistem yang akan dibangun.

Association

Menggambarkan hubungan antara actor dengan

\4

Use Case.

Simbol Asosiasi antara Actor dan Use Case

Ujung panah association antara actor dan Use
Case mengindikasikan siapa/ apa yang meminta
interaksi dan bukunya mengindikasikan aliran

data.

3. Simbol Component Diagram

Package

Package merupakan sebuah symbol yang di

pakai untuk tempat komponen

-1 mamra kempefen Component
= Component adalah symbol yang menjelaskan

perangkat keras atau objek dalam sistem tersebut

----------- » Dependency

xiii



Simbol yang menjelaskan sebuah keterkaitan
antara komponen, satu komponen dengan yang
lain.Arah panan dalam symbol tersebut

diarahkan pada komponen yang di pakai

Interface

Hal ini mirip dengan bahasa pemograman
berorientasi objek (PBO), dimana symbol ini di
pakai untuk antar muka dengan fungsi supaya

tidak langsung mengakses objek

Link

Simbol link ini dipakai untuk mengarahkan relasi
antar komponen, jika suatu komponen memiliki
relasi atau keterkaitan dengan komponen lainnya

maka dipakailah symbol link ini

Xiv



