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ABSTRAK 

Pada skripsi ini direncanakan suatu robot yang dapatmengantarkan surat 

pad a tempatnya sesuai alamat yang dituju. Robot ini dikhususkan untuk dipakai 

.pada sebuahruangdimana terdapat. banyak meja.meja ·karyawan. Robot iniakan 

mengantarkan surat-surat itu pada karyawan yang dituju. 

Robot ini dapat mengantar surat maksimal sepulub surat. Robot akan 

berjalan menu rut jalur yang telah di tentukan. lalur l11enggunakan sebuah track 

be[\\"arna gelap dengan lantai berwarna terang. 

Dengan sensor infra red. robot ini dapat berjalan l11engikuti track yang 

telah dipasang. Sepasang receiver dan transmitter infra red dipakai untuk 

l11engenali lokasi 'i11eja dimana surat akan di sampaikan. Penyampaian surat di 

kerjakan dengan l11ekanisme pelontar. 

Dari hasil pengujian da!1 pengukuran tcrnyata robot dapat berjalan sesuai 

yang dikehendaki. Agar robot berjalan sesuai dengan track ternyata kecepatan 

l11aksimum yang dapat dipakai adalah 1 m/detik 
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