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ABSTRAK

Dalam tugas akhir ini membahas tentang sistem kontrol jarak antara badan robot
dan objek pada pergerakan robot pengecat separator. Sistem ini menggunakan
arauino mega2560 sebagali perangkat kontroler, sensor ultrasonik sebagai
pendeteksi jarak antara robot dan separator, motor dc sebagai penggerak robot.
Robot memiliki kemampuan mengikuti dinding separator dan motor spray
sebagai penyemprot cat pada separator, sensor jarak akan aktif membaca jarak
objek yang terdeteksi; motor dc aktif bergerak perlahan mengikuti dinding
separator kemudian motor spray aktif menyemprotkan cat pada objek. Robot
diuji dengan beberapa kemungkinan posisi objek, terdapat 3 skema posisi yang
diujikan sehingga robot dapat bergerak mengikuti dinding. Pada pengujian 1
dengan posisi objek ditengah dengan jarak antara sensor kanan dan kiri sama-
sama 10cm, robot berhasil bergerak maju mengikuti objek. Pada pengujian 2
dengan posisi objek dikanan dengan jarak sensor kanan <= 4cm dan sensor Kiri
>=16cm Robot akan bergerak serong kanan hingga sensor jarak kanan
mencapai 10cm atau sensor jarak kanan dan Kiri sudah sama 10cm, maka robot
akan bergerak maju. Pada pengujian 3 dengan posisi objek dikiri dengan jarak
sensor kiri<= 5cm dan sensor kanan >=15cm robot akan bergerak serong kiri
mengikuti objek. Robot akan bergerak serong kiri hingga sensor jarak Kiri
mencapai 10cm atau sensor jarak kanan dan kiri sudah sama 10cm, maka robot
akan bergerak maju. Dari sistem yang telah dibuat dan diujikan robot dapat
bergerak maju dan meratakan posisi sehinga robot tidak menabrak objek.

Kata Kunci: Sistem kontrol Jarak, Robot Pengecat Separator,
Ultrasonik, Separator, Posisi Objek.
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ABSTRACT

In this final project, we discuss the system of controlling the distance between
the body of the robot and the object in the movement of the separator painting
robot. This system uses Arduino Mega2560 as a controller device, an ultrasonic
sensor as a detector of the distance between the robot and separator, dc motor
as a robot driver. Robots have the ability to follow the wall separator and spray
motor as a paint sprayer on the separator, the proximity sensor will actively read
the distance of the object detected, the active dc motor moves slowly to follow
the separator wall then the spray motor actively spray paint on the object.
Robots are tested with several possible position objects, there are 3 position
schemes tested so that the robot can move along the wall. In testing 1 with the
position of the object in the middle with the distance between the right and left
sensors both 10cm, the robot managed to move forward following the object. In
testing 2 with the position of the object right with the right sensor distance <=
4cm and the left sensor> = 16cm The robot will move right until the right
proximity sensor reaches 10cm or the right and left distance sensor is 10cm, the
robot will move forward. On testing 3 with the position of the object left with the
distance of the left sensor <= 5cm and the right sensor> = 15cm the robot will
move to the left and follow the object. The robot will move left and left until the
distance sensor reaches 10cm or the right and left distance sensor is 10cm, then
the robot will move forward. From the system that has been made and tested
the robot can move forward and even the position so that the robot does not hit
the object.

Keywords: Distance control system, Robot Painters Separator,
Ultrasonic, Separator, Object Position.
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