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ABSTRAK 

 Pembimbing                                          : Irma Husnaini ST.MT 

 

Robot Penerima Tamu merupakan suatu jenis robot bergerak yang 

mempunyai prinsip kerja untuk mendeteksi tamu yang masuk dan yang keluar 

dengan mengucapkan “ Selamat Datang dan Terimakasih ” sambil menggerakan 

badan dan tangan. 

Robot ini bekerja apabila sensor ultrasonik 1 mendeteksi tamu yang masuk 

maka motor power window dan motor servo akan bekerja  yang akan membuat 

badan robot menunduk dan tangan robot akan melipat setelah itu robot akan 

mengeluarkan suara “ Selamat Datang” melalui loud Speaker, setelah itu badan 

dan tangan robot kembali keposisi semula. 

Ketika sensor ultrasonik 2 mendeteksi tamu yang keluar maka motor 

power window dan motor servo akan bekerja yang akan membuat badan robot 

menunduk dan tangan robot akan melipat dan setelah itu robot akan mengeluarkan 

suara “ Terima Kasih” melalui loud speaker, setelah itu badan dan tangan robot 

kembali keposisi semula.   

Robot penerima tamu ini menggunakan Mikrokontroler ATMega8535 

sebagai otak dari penggerak untuk robot, sepasang sensor ultrasonik dan LED 

bewarna merah, driver motor untuk megendalikan motor power window dan 

motor servo. Robot penerima tamu menggunakan sepasang sensor ultrasonik 

untuk mendeteksi tamu yang masuk dan yang keluar, motor power window dan 

motor servo sebagai penggerak badan dan tangan robot.  

  Hasil yang diperoleh dari pengujian robot penerima tamu adalah saat 

sensor mendeteksi tamu yang masuk dan yang keluar berada disisi bahu kiri dan 

kanan robot yang diletakkan 45° yang akan mendeteksi tamu yang berjarak 2 

meter maka robot secara otomatis akan menunduk dan melipat tangan dengan 

adanya bantuan motor power window dan motor servo sambil mengeluarkan suara 

“Selamat Datang dan terimakasih” dengan menggunakan modul ISD 1820. 

   

  

Kata kunci : ATMega 8535, Sensor, Motor, Driver  H-bridge,Modul ISD 1820. 

 

  

Yunirwan Arif 

(1207929/2012) 

:  Robot Penerima Tamu Berbasis 

ATMega 8535 
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KATA PENGANTAR 

 

 

 
Assalamualaikum. Wr.Wb. 
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melimpahkan  rahmat dan karunianya sehingga dapat menyelesaikan proyek akhir 

ini. Shalawat beserta salam penulis hadiahkan untuk junjungan kita Nabi besar 

Muhammad SAW. 

Proyek Akhir ini berjudul “ROBOT PENERIMA TAMU BERBASIS 

ATmega 8535 ” Tujuan dari pembuatan proyek akhir ini adalah untuk  memenuhi 

salah satu syarat untuk menyelesaikan pendidikan program Diploma III di 

Fakultas Teknik Universitas Negeri Padang. 

Dalam pengerjaan Proyek Akhir ini, Penulis banyak sekali mendapatkan 

bantuan dari berbagai pihak baik secara langsung maupun  secara tidak langsung. 

Untuk itu pada kesempatan ini penulis mengucapkan banyak terimakasih kepada :  

1. Kedua orang tua dan seluruh keluarga yang telah memberikan bantuan 

baik secara moril maupun materil selama ini. 

2. Bapak Drs. Hambali  M.Kes selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro Fakultas 

Teknik Universitas Negeri Padang. 

3. Bapak Habibullah S.Pd, M.T selaku ketua program studi DIII Jurusan 

Teknik Elektro. 

4. Ibu Irma Husnaini, ST, M.T selaku Dosen Pembimbing Proyek Akhir. 
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5. Bapak Dr. Hansi Effendi. M,Kom selaku Dosen Pengarah. 

6. Seluruh Staf pengajar pada Jurusan Teknik Elektro beserta Teknisi Labor, 

Bengkel dan Administrasi.  
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8. Dan semua pihak yang telah membantu dalam pembuatan Proyek Akhir 

yang tidak dapat penulis sebutkan satu persatu. 

 

Penulis menyadari bahwa Proyek Akhir ini masih terdapat kekurangan- 

kekurangan dan masih jauh dari kesempurnaan, untuk itu dengan segala 

kerendahan hati penulis mengharapkan saran dan kritikan yang membangun untuk 

kesempurnaan tugas akhir ini. Semoga Proyek Akhir ini bermanfaat bagi semua 

pihak terutama bagi penulis sendiri. Akhir kata penulis ucapkan terima kasih. 

 

Wassalamualaikum Wr.Wb. 

  

 

      Padang, Agustus 2016  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Perkembangan Teknologi dan otomasi industri yang semakin pesat, 

canggih dan modern mendorong manusia untuk memenuhi kebutuhan hidupnya 

dengan cepat, tepat dan efisien sehingga dikembangkan teknologi robot untuk 

membantu dan mempermudah pekerjaan manusia di masa datang. Banyak negara 

maju seperti: Amerika, Jerman,Inggris, Jepang, Perancis berlomba-lomba untuk 

menciptakan robot-robot mutakhir dengan keistimewaan-keistimewaan khusus.  

  Bila seseorang pertama kali mendengar kata “ROBOT”, yang ada pada 

benaknya kemungkinan adalah peralatan berbentuk menyerupai manusia yang 

dapat membentuk gerakannya sendiri. Tapi kenyataan tidak demikian, sampai saat 

ini belum ada peralatan yang berwujud seperti itu. 

  Robot berasal dari kata “robota” (bahasa Czekoslovakia) yang berarti 

tenaga budak. Robotic Institute of Amerika (RIA) mendefinisikan bahwa robot 

adalah multifungsi manipulator yang dapat diprogram dengan variasi program 

yang beragam. https://totalfootballeropa.wordpress.com/tentang-robot/ 
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Selama ini robot di Indonesia sangat kurang pemanfaatannya, sedangkan 

di Negara - negara maju sangat luas pemanfaatannya, salah satu robot yang dapat 

dikembangkan di Indonesia adalah robot penerima tamu di sebuah restoran. 

  Berbagai macam restoran di Indonesia sangat tinggi dan pesat 

perkembangannya. Jadi robot penerima tamu ini cocok di aplikasikan pada 

restoran, karena robot dapat menarik para tamu atau pelanggan dan dapat 

membuat sebuah restoran kelihatan menarik dan bakal dikunjungi banyak orang. 

Robot ini bekerja apabila sensor mendeteksi tamu yang masuk dan tamu yang 

akan keluar dari restoran, mikrokontroler Atmega 8535 digunakan sebagai 

pengontrol robot.  

B. Batasan Masalah 

Permasalahan yang digunakan pada latar belakang dan identifikasi 

masalah  tidak semuanya akan diusulkan penyelesaiannya, maka perlu 

pembatasan masalah.  

1. Pada badan robot menggunakan motor Power Window yang berfungsi sebagai 

penggerak badan robot dan pada tangan robot  menggunakan dua buah motor 

servo yang digunakan untuk membuat tangan robot bergerak. 

2. Robot dapat mengeluarkan suara untuk menerima tamu yang masuk dan yang 

keluar. 

3. Robot ini hanya berfungsi sebagai penerima tamu. 

4. Tinggi robot kurang lebih 1,4 meter. 

5. Sensor yang digunakan yaitu ultrasonik. 
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C. Tujuan dan Manfaat 

1. Tujuan 

Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah tersebut, maka proyek akhir 

ini bertujuan membuat dan melakukan pengujian robot penerima tamu 

berbasis Atmega 8535. 

2. Manfaat  

1. Robot  ini diharapkan berguna dibidang Robotika di indonesia kususnya di 

Universitas Negeri Padang, dapat semakin maju dan semakin berkembang 

seiring dengan perkembangan teknologi kususnya dalam bidang Robotika, 

dan terbentuknya ide-ide brilian di kalangan mahasiswa UNP dalam 

bidang Robotika. 

2. Robot ini dapat diaplikasikan sebagai penerima tamu. 

3. Hasil dari Proyek Akhir ini diharapkan menjadi inspirasi bagi mahasiswa 

FT UNP agar lebih berminat dalam dunia Robotika .  

4. Dapat Meningkatkan pengetahuan, khususnya mahasiswa dalam 

mengetahui kegunaan–kegunaan terhadap alat yang akan dipakai dalam 

pembuatan robot ini. 

 


