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KENDALI PROTOTIPE ROBOT PENGANTAR MAKANAN BERBASIS 
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1. Mohammad Dahlah, S.T., M.T., 

2. Dr. Solekhan, S.T., M.T., 

 

RINGKASAN 
 

 Proses pelayanan restoran di Indonesia masih secara tradisional dimana 

seorang pelayan mengirim hidangan kepada pelanggan berjalan kaki menuju meja 

pelanggan dengan kedua buah tangan. Tujuan dari penelitian ini adalah membuat 

robot pengantar makanan bergerak otomatis dengan menggunakan sistem robot 

localization dengan menggunakan sensor MPU 6050 dan Rotary Encoder. 

 Penelitian ini mengguakan metode R & D ( Research and Development) 

yaitu riset dan pengembangan. Prosedur pada penelititan ini meliputi : studi 

pustaka, perancangan software dan hardware, pembuatan alat dan pengujian alat. 

Penelitian ini menghasilkan prototipe robot pengantar makanan. Komponen yang 

digunakan yaitu rotary encoder, modul MPU 6050, driver motor L298N. 

 Hasil pengujian dari sistem kontrol PID gerak lurus dengan peyimpangan 

gerak minimal 0,22 derajat dan maksimal 1,31 derajat. Pengujian lintasan robot 

dalam kondisi yang sesuai memiliki pergeseran posisi awal antara 3cm – 6cm dan 

tingkat keberhasilan robot dalam mengantarkan makanan sesuai perintah 

pengguna sebesar 100% dengan penyimpangan sudut 1,33% sampai 6,77%. 

 

Kata Kunci : Arduino Uno, PID, Rotary Encoder, Gyroscope, MPU 6050 
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CONTROL ROBOT DELIVERY FOOD WITH ROTARY ENCODER AND 

GYROSCOPE 

 

Student Name   : Deski Revandi Putra 

Student Identify Number   : 201552023 

Supervisor   :  

1. Mohammad Dahlan, S.T., M.T., 

2. Dr. Solekhan, S.T., M.T., 

 

ABSTRACT 
 

The process of restaurant service in Indonesia is still traditional where a 

waiter sends a meal to the customer on foot to the customer's table with both 

hands. The purpose of this research is to make an automatic moving food delivery 

robot using a robot localization system using the MPU 6050 sensor and a Rotary 

Encoder.. 

 This research uses the R & D (Research and Development) method, 

namely research and development. The procedures in this research include: 

literature study, software and hardware design, tool making and tool testing. This 

research resulted in a prototype of food delivery robot. The components used are 

rotary encoder, MPU 6050 module, L298N motor driver. 

The test results of the PID control system with a straight motion with a 

minimum deviation of 0.22 degrees and a maximum of 1.31 degrees.Testing the 

robot trajectory in suitable conditions has a shift in the initial position between 3 

cm - 6 cm and the success rate of the robot in delivering food according to user 

orders is 100% with angular deviations from 1.33% to 6.77%. 

 

Keywords: Arduino Uno, PID, Rotary Encoder, Gyroscope, MPU 6050  
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