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Abstrak

Banyak penelitian yang telah dilakukan mengenai robot, mengingat robot, memberikan
manfaat bagi kepentingan manusiaeperti untuk melakukan pekerjaan dengan resiko
bahaya yang tinggi atau untuk melakukan pekerjaan membutuhkan tenaga yang lebih besar
dan lain sebagainya. robot Line Follower adalah suatu robot yang berjalan mengikuti garis
yang memiliki warna berbeda dari lintasan yang dilaluinya. Dalam perancangan dan
pengaplikasiannya, ada beberapa masalah yang harus dipecahkan yaitu perancangan
hardware yang meliputi sistem mekanis robot dan perangkat elektroniknya, perancangan
mekanik berupa desain sensor dan perancangan software untuk sistem pengendalian
robot.Dalam perancangannya Robot Line Follower dibagi menjadi tiga bagian umum yaitu
bagian mata dalam hal ini berupa sensor cahaya untuk mendeteksi jalur robot pada suatu
lintasan, bagian kaki yaitu berupa motor untuk pergerakan robot, serta bagian otak yaitu
berupa IC Mikrokontroller ATMega 328 sebagai pengendali robot. Dari hasil pengujian
jarak terhadap tegangan pada bidang warna hitam dan putih didapatkan jarak terbaik pada
jarak Ocm yang didapatkan dari jarak antar LED dan Photodiode. Pada pengujian terhadap
warna LED dan perbedaan bidang pantulan didapatkan hasil untuk bidang keramik (putih)
adalah LED putih, kayu (coklat) adalah LED biru, karpet (Abu abu) adalah LED kuning,
bannner (putih) adalah LED putih , dan lakban (hitam) adalah LED kuning. Dari hasil
pengujian keseluruhan sistem didapatkan persentase keberhasilan 100%, dimana pengujian
ini dilakukan pada bidang lintasan yang berbeda yaitu keramik putih dan banner putih
dengan berbagai desain lintasan (garis hitam) yang berbeda.

Kata Kunci: PID, Mikrokontroller Arduino Uno, Photodiode, LED.

PENDAHULUAN

Perkembangan teknologi elektronika saat ini sudah sedemikian pesatnya yang
kadang-kadang berawal dari rangkaian-rangkaian sederhana yang biasa kita jumpai
dalam buku-buku hobby elektronika. kata robot yang, berasal dari bahasa Czech,
robota, yang berarti pekerja, mulai menjadi populer ketika seorang penulis berbangsa
Czech (Ceko), Karl Capek, membuat pertunjukan dari lakon komedi yang ditulisnya
pada tahun 1921 yang berjudul RUR(Rossum’s Universal Robot). Robot dapat
diartikan sebagai sebuah mesin yang dapat bekerja secara terus menerus baik secara
otomatis maupun terkendali.(Putri et al., 2020), (Ramdan & Utami, 2020), (Borman,
Putra, et al., 2018), (Zanofa et al., 2020), (Silvia et al., 2016) Robot digunakan untuk
membantu tugas-tugas manusia mengerjakan hal yang kadang sulit atau tidak bisa
dilakukan manusia secara langsung. Misalnya untuk menangani material radio aktif,
merakit mobil dalam industri perakitan mobil, menjelajah planet mars, sebagai media
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pertahanan atau perang, dan sebagainya. Pada dasarnya dilihat dari struktur dan
fungsi fisiknya (pendekatan visual) robot terdiri dari dua bagian, yaitu non-mobile
robot dan mobile robot. Kombinasi keduanya menghasilkan kelompok konvensional
(mobile dan non-mobile)contohnya mobile manipulator, walking robot,dll dan non-
konvensional (humanoid, animaloid, extraordinary).(Pratama Zanofa & Fahrizal,
2021), (Rikendry & Navigasi, 2007), (Wijayanto et al., 2021), (Jayadi et al.,
2021),(Setiawan et al., 2021)

Line Follower Robot (Robot Pengikut Garis) adalah robot yang dapat berjalan
mengikuti sebuah lintasan, ada yang menyebutnya dengan Line Tracker, Line Tracer
Robot dan sebagainya. Garis yang dimaksud adalah garis berwarna hitam diatas
permukaan berwarna putih atau sebaliknya, ada juga lintasan dengan warna lain
dengan permukaan yang kontras dengan warna garisnya. Ada juga garis yang tak
terlihat yang digunakan sebagai lintasan robot, misalnya medan magnet. Saat ini
perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas maupun
kuantitas produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah menjangkau sisi
hiburan dan pendidikan bagi manusia. Salah satu jenis robot yang paling banyak
diminati adalah jenis mobil robot(seperti robot line follower ini).(Amarudin & Atri,
2018), (Dita et al., 2021), (Amarudin & Riskiono, 2019), (Amarudin et al., 2020),
(Finance, 2019)

Ada dua macam robot line follower yaitu line follower biasa tanpa menggunakan
program (analog) dan line follower dengan program microkontroler (digital). Pada
dasarnya cara kerjanya sama yaitu membaca sebuah garis sebagai lintasannya dan
line follower bergerak mengikuti garis yang merupakan lintasannya. Hanya saja yang
menggunakan program microkontroler lebih komplek dan lebih sempurna jika di
banding line follower yang tanpa menggunakan program. Dari segi biaya sangat jelas
bahwa line follower menggunakan program microkontroller lebih mahal dalam
pembuatannya.(Tansir et al., 2021), (Isnain et al., 2021), (Bangun et al., 2018), (Fitri
et al., 2021b), (Fitri et al., 2021a)

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Arduino merupakan platform komputasi fisik (physical computing) yang open source pada
board input output sederhana (Artanto, 2012). Arduino merupakan produk yang
mempunyai banyak seri, salah satunya adalah Arduino Uno, yang ditunjukkan pada
gambar 2.1. Arduino terdiri dari mikrokontroller megaAVR seperti Atmega8, Atmegal68,
Atmega328, Atmegal280, dan Atmega 2560. Modul ini memiliki 54 digital input/output di
mana 14 berfungsi untuk output PWM (Pulse Width Modulation) dan 16 berfungsi untuk
analog input, 4 untuk UART, 16 MHz osilator kristal, koneksi USB, power jack, ICSP
Header, dan tombol reset.(Rossi & Rahni, 2016), (Anantama et al., 2020), (Suaidah, 2021),
(Rossi et al., 2018), (Rossi et al., 2017)

Modul Driver Motor L298N ini adalah sebuah sebuah H-Bridge Dual Motor Controller 2A
yang memungkinkan kita untuk mengatur arah putaran maupun kecepatan dari satu atau
dua motor DC. Selain itu, dengan modul driver motor ini kita juga dapat mengontrol
sebuah motor stepper bipolar dengan mudah. modul driver motor ini dapat digunakan
untuk motor dengan rentang tegangan DC antara 5 Volt - 35 Volt. Pada modul ini terdapat
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regulator 5V sehingga jika membutuhkan sumber tegangan 5V kita bisa mendapatkannya
dari board ini.(Fitri et al., 2020), (Samsugi, Yusuf, et al., 2020), (Puspaningrum et al.,
2020), (Yulianti et al., 2021), (Budiman et al., 2021)

Sensor garis atau proxymity sensor adalah sensor yang berfungsi mendeteksi warna
gelap atau warna terang, dimana warna gelap atau terang tersebur terdeteksi oleh
sensor akibat pantulan cahaya lampu. Sensor garis sendiri terdiri dari LED dan sensor
photodiode. Sensor garis sering digunakan pada robot line follower (robot pengikut
garis), digunakan juga sebagai pendeteksi objek dengan permukaan bidang pantul yang
kontras.(Borman, Syahputra, et al., 2018), (Valentin et al., 2020), (Rahmanto et al.,
2021), (Riski et al., 2021), (Utama & Putri, 2018)

LED( Light Emitting Diode) merupakan jenis dioda semikonduktor yang dapat
mengeluarkan energi cahaya ketika diberikan tegangan dan hanya mengalirkan arus
listrik stu arah saja. LED dapat memancarkan cahaya karena menggunkan dopping
galium,arsenic dan phosporus. Berbeda dengan dioda pada umumnya, kemampuan
mengalirkan arus arus pada LED cukup rendah.(Riski et al., 2021), (Wajiran et al.,
2020), (Riskiono et al., 2021), (Oktaviani et al., 2020), (Rahmanto et al., 2020)

METODE

l

Gambar 1 Flowchart Line Follower

Fuzzy secara bahasa diartikan sebagai kabur atau samar yang artinya suatu nilai dapat
bernilai benar atau salah secara bersamaan. Dalam fuzzy dikenal derajat keanggotan yang
memiliki rentang nilai 0 (nol) hingga 1 (satu). Logika fuzzy merupakan suatu logika yang
memiliki nilai kekaburan atau kesamaran antara benar atau salah. Dalam teori logika fuzzy
suatu nilai dapat bernilai benar atau salah secara bersamaan.(Samsugi et al., 2021),
(Samsugi et al., 2018), (Ahdan et al., 2017a), (Ahdan et al., 2020), (Ahdan et al., 2017b)
Namun seberapa besar kebenaran dan kesalahan tergantung pada bobot keanggotaan yang
dimilikinya. Logika fuzzy memiliki derajat keanggotaan dalam rentang O hingga 1 dan
logika fuzzy menunjukkan sejauh mana suatu nilai benar dan sejauh mana suatu nilai itu
salah.(Susanto & Ahdan, 2020) Logika fuzzy adalah suatu cara yang tepat untuk
memetakan suatu ruang input ke dalam suatu ruang output dan mempunyai nilai kontiniu.
Fuzzy dinyatakan dalam derajat keanggotaan dan derajat kebenaran. Oleh sebab itu sesuatu
dapat dikatakan sebagian benar dan sebagian salah pada waktu yang sama.(Samsugi &
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Wajiran, 2020), (Ahmad et al., 2022), (Kristiawan et al., 2021), (Samsugi, Mardiyansyah,
et al., 2020), (Hafidhin et al., 2020)
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Gambar 2 Skema dasar Fuzzy Inference System
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HASIL DAN PEMBAHASAN

Gambar 3 Robot Line Follower

Setelah Dilakukan Pengujian Line Follower Robot Beserta IR sensor maka didapatkan data
data untuk Pengujian keseluruhan , pada subbab ini akan menjelaskan data data yang
didapat pada Pengujian sensor apa saja yang terjadi pada saat pengujian sensor dan hasil
dari pengujian keseluruhan.

Seperti yang kami ketahui bahwasanya IR sensor dapat membaca pada garis hitam maka
akan bernilai 1, pada pengujian ini IR sensor pun dapat membaca pada garis putih dengan
bernilai 1 dengan mengubah code coding LOW — LOW menjadi HIGH —HIGH .
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Lalu pada lintasan putih Bergaris Hitam dengan tebal garis 3,4 cm lalu dengan Speed 185 —
Supply 12,13V dan jarak antar sensor 7,2 cm , disini dapat dilihat pada tabel A
(berlawanan arah jam) bahwa sensor bekerja dengan sangat bagus dengan 3 Lap dapat
finish secara sempurna, lalu pada Tabel B (searah jarum jam) dengan spesifikasi yang
sama (tidak ada yg berubah) bahwa sensor tidak bekerja secara bagus karena robot tidak
dapat finish pada garis akhir dan hanya hampir finish pada Lap 2.

Lalu pada lintasan putih Bergaris Hitam dengan tebal 4,3 cm lalu dengan Speed 185 —
Supply 12,39 V dan jarak antar sensor 8 cm, disni dapat dilihat pada tabel C (berlawanan
arah jam) bahwa sensor dapat bekerja dengan sangat bagus dengan 3 Lap dapat finish
secara sempurna, Lalu pada Tabel D (searah jarum Jam) dengan spesifikasi Supply 11,95
V dan yang lainya sama dengan tabel C Robot dapat finish secara sempurna pada Lap 1 —
2 , namum pada Lap 3 robot tidak finish.

Disini dapat kami analisis bahwasanya untuk finish secara sempurna diperlukan Voltase
minimum 11,95 V keatas dan jarak antar sensor harus bagus ,dikarenakan untuk berhasil
sampai finish sempurna peletakan arah sensor akan berpengaruh terhadap berjalanya robot,
seperti yang dapat dilihat bahwasanya pada tebal garis 3,4 cm jarak antar sensor adalah 7,2
cm dengan mengurucut ketengah lalu pada tebal garis 4,3 cm jarak antar sensor adalah 8
cm , hal ini diperlukan agar keberhasilan robot berjalan akan meningkat dengan diubahnya
peletakan sensor dengan baik.

SIMPULAN

Setelah melakukan banyaknya pengujian dan analisis bagaimana Line follower dapat
berjalan dengan baik adalah dengan menambah lebih banyak sensor lagi , kami hanya
menggunakan 2 sensor saja , lalu dengan settingan PWM vyang tepat dan SPEED yang
tepat juga akan berpengaruh terhadap keberhasilan Line follower robot dan juga dengan
peletakan jarak antara 2 sensor pun berpengaruh sangat besar untuk kemungkinan berjalan
dengan baik , dan tentu supply dari battrey pun berpengaruh untuk berjalanya robot ini,
pada kurang dari 11,5 V robot tidak akan berjalan dengan semestinya terlebih lagi untuk
keberhasilan melalui lintasan pun diperlukan daya yang cukup , kalau tidak maka robot
akan susah untuk melalui lintasan yang telah dibuat dengan kemungkinan akan berjalan
lalu berhenti di tengah ataupun tersendat . Kami juga menggunakan code coding yang
sangat simple untuk menjalankan Line Follower Robot ini , seperti banyak di internet Line
follower robot pun sangat beragam dan juga dengan codingan yang rumit dengan
menggunakan 8 IR sensor lalu dengan code coding Maze solver (pemecah labirin) ataupun
untuk berlomba dengan adu kecepatan (speed line Follower)

Untuk penelitian sistem lebih lanjut kedepannya perlu ditambahkan beberapa saran sebagai
berikut:

Menambahkan 4 IR sensor dengan total 6 sensor untuk berjalan dengan lebih baik
Menggunakan Battrey Li ion yang satu batang (bukan per battrey)

Mengcoding dengan lebih sepesifik seperti coding maze solver

Menyediakan tempat lintasan dengan hitam yang pekat agar terbaca pada sensor
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