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MOTO DAN PERSEMBAHAN 

 

 

Yakin adalah kunci jawaban dari segala permasalan. Dengan bermodal 

yakin merupakan obat mujarab penumbuh semangat hidup. Bergerak 

seperti air yang mengalir walupun tidak deres namun tetap sampai 

tujuan.  

 

        -Agil Ramadhan  

 

‘’Tidak ada kesuksesan tanpa kerja keras. Tidak ada keberhasilan 

tanpa kebersamaan. Tidak ada kemudahan tanpa doa.” 

 

        _Ridwan kamil. 
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ABSTRAK 

 

Robot pengantar makanan mengunakan arduino sebagai pemeroses dan sensor 

line follower 5chanel untuk navigasi robot sensor ultrasonic hc-sr04 untuk 

mendeteksi objek di depan, sensor proximity untuk mendeteksi objek barang 

yang akan di antarkan kemeja pelangan serta kontrol motor dc dengan 

mengunakan driver motor l298 dan motor dc gearbox kuning buzzer untuk 

notifikasi serta lcd untuk menampilkan data, sistem ini akan mengantarkan 

makanan dan minuman ke meja pelangan sesuai dengan tombol yang ditekan 

oleh koki pelangan dapat memesan makanan dengan membuka website yang 

telah disiapkan lalu data tersebut akan di disimpan ke database dan di proses 

oleh nodemcu untuk menampilkan ke lcd lalu data tersebut menjadi acuan 

untuk koki mempersiapkan makanan, dengan mengunakan sistem ini harapan 

nya restoran yang mengunakan robot ini dapat meningkatkan efisiensi dari segi 

pengeluaran uang untuk mengaji karyawan dan juga dapat menjadi nilai plus 

dari restoran lain sistem dengan kerjasama antara manusia dan robot juga di 

gunakan untuk mempersiapkan menuju indonesia emas 2045. 

 

 

Kata kunci : Arduino, Nodemcu, sensor ultrasonic, sensor proximity , sensor 

line follower, database, robot pengantar makanan. 

 

 

 

 

 



vii 

 

ABSTRACT 

 

The food delivery robot uses an Arduino as a processor and a 5chanel line 

follower sensor for navigation. The robot uses an ultrasonic HC-SR04 sensor 

to detect objects in front, a proximity sensor to detect the item to be delivered, 

a customer's shirt and DC motor control using an L298 motor driver and a DC 

motor. yellow gearbox buzzer for notifications and LCD to display data, this 

system will deliver food and drinks to the customer's table according to the 

button pressed by the chef. Customers can order food by opening the website 

that has been prepared then the data will be saved to the database and 

processed by nodemcu to display on the LCD and then the data becomes a 

reference for chefs preparing food, by using this system it is hoped that 

restaurants that use this robot can increase efficiency in terms of spending 

money to teach employees and can also be a plus point compared to other 

restaurant systems with collaboration between humans and robots are also used 

to prepare for a golden Indonesia in 2045. 

 

 

Keywords: Arduino, Nodemcu, ultrasonic sensor, proximity sensor, line 

follower sensor, database, food delivery robot. 
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