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ABSTRACT

Culinary business at restaurants that becomes crowded these days inviting
so much opportunity. Starts from food, service, interior concept event unique ide
that attract attention. In this case, automatic delivery food gives an offer in terms
of practical uses, fast food delivery, even give uniqueness as a part of an interior
restaurant concept for attract customer.

At this thesis, it will make a food delivery simulation using line follower
robot with greedy algorithm. This simulation takes example for a restaurant room
that has 5 tables. Robot will work using 2 kinds of sensor. First is the distance
sensor and next line sensor. Distance sensor detects any objects in front of robot
and line sensor detects black or white line that has made to be a way for robot
across to reach the goal table.

The Methodology used is prototyping and for modeling tools used
flowchart. The systems created by C language that proceed by Arduino Genuino
for input to Arduino microcontroller. For the algorithm, the writer used greedy
algorithm.

The goal of this simulation design is to get a best pattern from it in its food
delivery mission into goal table.
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ABSTRAK

Bisnis kuliner di restoran yang semakin ramai mengundang begitu banyak
kesempatan dalam persaingan, mulai dari makanan, konsep ruangan sampai pada
ide unik yang mengundang perhatian. Dalam hal ini, pengantaran makanan
otomatis memberikan sebuah bentuk penawaran baik dari segi praktis, cepat
dalam proses pengantaran makanan maupun dapat memberikan keunikan sebagai
bagian dari konsep interior restoran untuk menarik pelanggan.

Pada tugas akhir ini akan dibuat simulasi pengantaran makanan
menggunakan robot line follower menggunakan algoritma greedy. Simulasi ini
mengambil contoh suatu ruang restoran yang memiliki 5 meja. Robot akan
bekerja menggunakan 2 jenis sensor yaitu sensor jarak dan sensor garis. Sensor
jarak untuk mendeteksi adanya objek di depan robot dan sensor garis untuk
mendeteksi garis hitam / putih yang dijadikan jalur oleh robot untuk mencapai
meja tujuan.

Metodologi yang digunakan adalah  prototyping dan untuk tools
pemodelan menggunakan flowchart. Sistem dibuat dengan menggunakan bahasa
C yang diolah dalam Arduino Genuino untuk diunggah ke mikrokontroler
Arduino. Untuk algoritma penulis menggunakan algoritma greedy.

Hal yang ingin dicapai dari perancangan simulasi ini adalah untuk
mendapatkan pola jalur terbaik dari robot simulasi dalam misinya untuk
mengantarkan makanan ke meja tujuan.

Kata kunci : line-follower, pengantar makanan, algoritma greedy.
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