
 

 

 

SKRIPSI 

 
RANCANG BANGUN PURWARUPA ROBOT PET CARGO 

PENGIKUT MANUSIA BERBASIS ARDUINO UNO 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 

MUHAMMAD DAFFA HAIDAR 

1513618048 

 

 

 

 

 

 

 
 

PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK ELEKTRONIKA 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS NEGERI JAKARTA 

 2025



 

i 

 

HALAMAN JUDUL 

 

RANCANG BANGUN PURWARUPA ROBOT PET CARGO 

PENGIKUT MANUSIA BERBASIS ARDUINO UNO 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 

 
 

    MUHAMMAD DAFFA HAIDAR 

1513618048 

 

 

 
 

 

 

 

 

PROGRAM STUDI PENDIDIKAN TEKNIK ELEKTRONIKA 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS NEGERI JAKARTA 

 2025 



 

ii 
 

 

 

  

  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

iii 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 



 

iv 
 

KATA PENGANTAR 
 

Segala puji dan syukur kehadirat Allah SWT, atas rahmat dan hidayah-

Nya yang diberikan kepada peneliti sehingga mampu menyelesaikan skripsi 

yang berjudul  “Rancang Bangun Purwarupa Robot Pet Cargo Pengikut 

Manusia Berbasis Arduino Uno”. 

Penulisan skripsi ini merupakan salah satu syarat untuk mendapatkan 

gelar Sarjana Pendidikan pada Program Studi Pendidikan Teknik Elektronika, 

Fakultas Teknik, Universitas Negeri Jakarta. Peneliti mengucapkan terima 

kasih sebesar besarnya kepada: 

1. Bapak Dr. Baso Marrudani, M.T selaku Koordinator Program Studi 

Elektronika yang selalu memberikan dukungannya 

2. Bapak Rafiuddin Syam, S.T, M.Eng, Ph.D selaku Pembimbing I 

3. Ibu Aodah Diamah, S.T, M.Eng selaku Pembimbing II 

4. Orang tua, adik, saudara dan teman-teman yang sudah memberikan 

dukungan dan bantuan dalam penyusunan penelitian skripsi ini. 

5. Serta semua pihak lain yang telah membantu yang tidak dapat Peneliti 

sebutkan satu persatu. 

Peneliti menyadari bahwa dalam penelitian yang berjudul  “Rancang 

Bangun Purwarupa Robot Pet Cargo Pengikut Manusia Berbasis Arduino 

Uno” masih jauh dari sempurna.  Untuk itu peneliti memohon maaf apabila 

terdapat kekurangan dan kesalahan baik dari isi maupun penulisan. Akhir kata 

peneliti berharap agar laporan hasil penelitian ini dapat bermanfaat bagi para 

pembaca dan semua pihak yang terkait. 

        Jakarta, 24 Juli 2025 

        Peneliti, 

  

  

        Muhammad Daffa Haidar 

 

 

 



 

v 
 

RANCANG BANGUN PURWARUPA ROBOT PET CARGO 

PENGIKUT MANUSIA BERBASIS ARDUINO UNO 

Muhammad Daffa Haidar 

Dosen Pembimbing: Rafiuddin Syam, S.T. M.Eng. Ph.D dan Dr. Aodah 

Diamah, S.T, M.Eng. 

 

ABSTRAK 

Kurang nyaman membawa pet cargo dalam waktu yang lama dan melewati 

ruangan sempit serta beban yang cukup berat menjadi permasalahan pada 

penggunaan pet cargo. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang 

sebuah robot pengangkut hewan yang dapat mengikuti penggunanya. 

Penelitian ini menggunakan metode penelitian R&D oleh Borg and Gall yang 

meliputi 4 tahapan, yaitu:  Research and Information Collecting, planning, 

Develop Preliminary Form of Product, dan  Preliminary Field Testing. 

Penelitian ini mengintergrasikan Arduino  Uno sebagai mikrokontroler, modul 

sensor Ultrasonic HC-SR04 sebagai sensor  jarak, sensor infrared sebagai 

pendeteksi panas serta pergerakan pada objek, dan Motor Servo sebagai media 

membuka dan menutup pintu pet cargo. Dalam penelitian ini dilakukan 

pengujian terhadap robot yang sudah  dibuat, kemudian robot akan diuji untuk 

mengetahui apakah robot dapat bekerja sesuai dengan fungsinya. Hasil yang 

didapatkan dari pengujian menunjukkan bahwa robot dapat bergerak 

mengikuti manusia dengan menggunakan modul sensor infrared yang 

berfungsi sebagai pergerakan bergerak ke arah kiri, kanan, mundur dan modul 

sensor Ultrasonic yang berfungsi sebagai pergerakan maju dan berhenti pada 

robot pet cargo, serta motor servo membuat pintu pet cargo dapat terbuka dan 

tertutup. 

 

Kata Kunci: Pet cargo, Arduino, Pengikut manusia.  
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF A PROTOTYPE PET 

CARGO ROBOT FOLLOWER BASED ON ARDUINO UNO 

Muhammad Daffa Haidar 

Thesis Advisor: Rafiuddin Syam, S.T. M.Eng. Ph.D and Dr. Aodah 

Diamah, S.T, M.Eng. 

 

ABSTRACT 

Lack of comfort in carrying pet cargo for a long time and passing 

through narrow rooms and quite heavy loads is a problem when using pet 

cargo. The aim of this research is to design an animal transport robot that can 

follow its users. This research uses the R&D research method by Borg and 

Gall which includes 4 stages, namely: Research and Information Collecting, 

planning, Develop Preliminary Form of Product, and Preliminary Field 

Testing. This research integrates the Arduino Uno as a microcontroller, the 

Ultrasonic HC-SR04 sensor module as a proximity sensor, an infrared sensor 

to detect heat and movement in objects, and a Servo Motor as a medium for 

opening and closing pet cargo doors. In this research, tests are carried out on 

robots that have been made, then the robots will be tested to find out whether 

the robot can work according to its function. The results obtained from the test 

show that the robot can move after humans by using an infrared sensor module 

which functions as movement to move left, right, backwards and an Ultrasonic 

sensor module which functions as forward and stop movement in the pet cargo 

robot, and a servo motor making the pet cargo door can open and closed. 

 

Keywords: Pet cargo, Arduino, Human follower.  
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