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Abstrak  

Line Follower Robot merupakan robot yang berjalan secara otomatis mengikuti garis yang 

memiliki warna yang berbeda untuk latar belakang. Dalam masalah desain dan 

implementasi yang harus dipecahkan adalah arsitektur hardware dari sistem visi robot 

yang meliputi perangkat elektronik dan mekanik, dan organisasi perangkat lunak basis 

pengetahuan untuk waktu nyata dan pengendali, Line follower robot memiliki tiga bagian 

umum, yaitu kaki dalam hal ini roda dan motor, sensor infrah merah dan photodioda mata 

dan otak pada robot line follower menggunakan mikrokontroler AT89S51.Basis 

pengetahuan berisi tindakan yang diambil oleh robot berdasarkan informasi yang 

diperoleh dari sensor, robot follower robot ini diharapkan dapat berjalan lancar ketika 

membaca garis tebal pada  garis  samping di jalur aslinya maka robot akan berhenti 

selama waktu 7 detik  untuk memadamkan api  setelah 7 detik robot akan berjalan 

kembali dengan hasil 70%. 

Kata Kunci: Robot line follower, mikrokontroler AT89S51, Sensor garis 

 

 

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, robot.(Setiawan, 

Susanto dan Jayadi, 2021), (Munandar dan Amarudin, 2017), (Amarudin dan Sofiandri, 

2018) 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).(Amarudin, Widyawan dan Najib, 

2014), (Amarudin dan Atri, 2018) Robot dapat diartikan sebagai sebuah mesin yang dapat 

bekerja secara terus menerus baik secara otomatis maupun terkendali. (Amarudin, Saputra 

dan Rubiyah, 2020), (Amarudin dan Silviana, 2018) 

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 pertahanan atau perang, dan sebagainya.(Dita et al., 2021), (Amarudin dan Ulum, 

2018), (Amarudin dan Riskiono, 2019) 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).Area kebakaran tidak selalu berada di tempat yang 

mudah dijangkau, pada kondisi tertentu, ada kalanya tidak memungkinkan bagi manusia 
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untuk memadamkan api pada peristiwa kebakaran, maka dibutuhkan alat tertentu yang 

lebih cerdas memiliki kemampuan mendeteksi dan sekaligus memadamkan api, yaitu 

Robot Pemadam Api. robot bekerja dengan cara berjalan (fungsi robot line follower) 

mencari titik suhu panas atau titik api, selanjutnya sensor LDR bekerja mencari suhu panas 

atau titik api, jika Way Flame Sensor mendapatkan suhu panas atau titik api, maka IC 

Mikrokomtroller menghentikan dua Motor DC, selanjutnya satu Motor DC lainnya 

difungsikan untuk mengaktifkan fan atau kipas. Pada simulasi robot  menggunakan tiga 

komponen MotorDC.(Anantama et al., 2020), (Fitri et al., 2021), (Rossi, Aizzuddin dan 

Rahni, 2018) 

Maka dapat di rumuskan beberapa permasalahan yang akan dibahas pada penelitian ini, 

yaitu: bagaimana perancangan dari desain skema serta mensimulasikan dengan 

menggunakan simulasi Software Proteus. Untuk membatasi cakupan penelitian supaya 

tidak terlalu luas, maka dapat dibuat ruang lingkupnya sebagai berikut.(Fitri et al., 2020), 

(Rossi, Mokri dan Abd. Rahni, 2017), (Rossi dan Rahni, 2016) menggunakan simulasi 

Software Proteus 8 dengan bahasa pemrograman C untuk mensimulasikan. tujuanya 

penelitian ini adalah agar robot dapat bebas mengikuti garis hitam di mana nanti nya robot 

akan berhenti untuk memadamkan api yang sudah di tentukan terlebih dahulu.manfaatnya 

yaitu agar menjadi edukasi pembelajaran tentang cara kerja robot line follower dan juga 

untuk memotivasi mahasiswa. (Samsugi, Yusuf dan Trisnawati, 2020), (Sulastio, Anggono 

dan Putra, 2021), (Wantoro, Samsugi dan Suharyanto, 2021)  

KAJIAN PUSTAKA  

Sub-bagian I 

Arduino adalah board berbasis microkontroler pada ATMega328. Boar memiliki 14 

digital inputan dan output pin (dimana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM) 6 

input analog, 16 HMz osilator krtistal, koneksi usb, jack listrik dan tombol 

reset.(Yulianti et al., 2021), (Puspaningrum et al., 2020)¸(Fakhrurozi et al., 2021) Pin 

pin ini berisi semua yang diperlukan untuk mendukung mikrokontroler, hanya 

terhubung ke komputer dengan kabel USB atau batrai untuk mengunakannya. . Untuk 

mendukung mikrokontroler agar dapat digunakan, cukup hanya menghubungkan 

Board Arduino Uno ke komputer dengan menggunakan kabel USB atau listrik dengan 

AC yang-ke adaptor-DC atau baterai untuk menjalankannya.(Khadaffi, Jupriyadi dan 

Kurnia, 2021), (Harahap, Sucipto dan Jupriyadi, 2020), (Valentin et al., 2020)  

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.LED( Light Emitting Diode) merupakan jenis dioda semikonduktor yang dapat 

mengeluarkan energi cahaya ketika diberikan tegangan dan hanya mengalirkan arus listrik 

stu arah saja.(Jupriyadi, 2018), (Bahrudin, Permata dan Jupriyadi, 2020), (Jupriyadi, 

Hijriyanto dan Ulum, 2021) LED dapat memancarkan cahaya karena menggunkan dopping 

galium,arsenic dan phosporus. Berbeda dengan dioda pada umumnya, kemampuan 

mengalirkan arus arus pada LED cukup rendah yaitu maksimal 20.(Borman et al., 2018), 

(Jupriyadi, Putra dan Ahdan, 2020), (Kistijantoro, 2014) 

Kipas/cooling fan dipergunakan untuk menghasilkan angin. Fungsi yang umum adalah 

untuk pendingin udara, penyegar udara, ventilasi (exhaust fan), pengering (umumnya 
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memakai komponen penghasil panas).(Oktaviani, Riskiono dan Sari, 2020), (Darwis, 

Pasaribu dan Riskiono, 2020), (Riskiono, 2018) Kipas angin juga ditemukan di mesin 

penyedot debu dan berbagai ornamen untuk dekorasi ruangan.Kipas angin secara 

umum dibedakan atas kipas  tradisional  antara lain kipas tangan dan kipas listrik yang 

digerakkan menggunakan tenaga listrik.Kegunaan Kipas untuk robot line follower ini 

adalah sebuah alat untuk meniup api dalam ruangan yang sudah di tentukan. Kipas 

tersebut mulai bekerja kalau sensor stop berkerja robot berhenti didalam ruangan ada 

api yang sudah di tentukan dan kipas akan bekerja selama 5 detik dan setelah waktu 

delay selesai robot akan menelusuri garis kembali dan api yang saya gunakan di sini 

adalah api lilin dan korek api gas.(Wajiran et al., 2020), (Ayunandita dan Riskiono, 

2021), (Riskiono, Susanto dan Kristianto, tanpa tanggal)  

 

METODE  

Robot line follower didesain untuk mengikuti garis dan memadamkan api yang 

sudah di tentukan terlebih dahulu. Sehingga hasil konstruksi fisik line follower 

robot juga harus menyesuaikan dengan tujuan seperti tersebut di atas. hasil 

rangkaian elektronis pada line follower robot ini tergabung dari beberapa modul 

komponen elektronis yang mempunyai fungsi tersendiri sehingga membentuk satu 

kesatuan sistem kontrol yang dapat menjalankan sistem kontrol robot dengan 

dikendalikan oleh software yang dimasukkan kedalam sistem line follower 

robot.(Riskiono dan Darwis, 2020), (Riskiono dan Pasha, 2020), (Riskiono, 

Oktaviani dan Sari, 2021)  

 

 

 

 

 

Gambar 1 Sistem Robot Line Follower 

 

 

 

 

Gambar 2 Rangkaian Sistem Ir & Photodioda 
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Perancangan sistem sensor infra red dan photodioda, Rangkaian sensor infra 

merah ini bertujuan untuk mendeteksi adanya obyek yang melintasi antara led 

inframerah dengan sensor photodioda. Apabila tidak ada obyek yang melintas 

maka keluaran modul sensor infra merah ini menjadi high(5V), demikian 

sebaliknya apabila ada obyek yang melintas maka keluaran menjadi low(0V). 
 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3 Rangkaian Robot Secara Keseluruhan 

Ada saat masukan 1 diberi logika maka arus basis akan mengalir melalui resistor 10k 

menuju ke basis transistor C9013 (Q1), memyebabkan transistor C9013(Q1) menjadi 

aktif, dan arus mengalir dari kolektor C9013(Q1) yang terhubung ke basis TIP42C(Q2) 

sedangkan emitor C9013(Q1) terhubung ke basis TIP41C (Q3) resistor 100 ohm dan 

membuat Q2 dan Q3 aktif, dan motor bergerak kearah kiri. Pada saat masukan 2 diberi 

logika maka arus basis akan mengalir melalui resistor 10k menuju ke basis transistor 

C9013 (Q4), memyebabkan transistor C9013(Q4) menjadi aktif, dan arus mengalir 

dari kolektor C9013(Q4) yang terhubung ke basis TIP42C(Q5) sedangkan emitor 

C9013(Q4) terhubung ke basis TIP41C (Q6), hubungan tersebut dibatasi oleh resistor 

100 ohm dan membuat Q5 dan Q6 aktif, dan motor bergerak kearah kanan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4 Flowchart Robot Line Follower 
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HASIL DAN PEMBAHASAN  

Hasil dari pengujian ini akan dijelaskan cara-cara pengujian pengoperasian pada robot 

line follower pemadam api ini yang dilengkapi dengan sensor IR dan photodioda dan 

driver motor Bab ini juga menjelaskan pungujian apa saja yang dilakukan pada robot 

line follower pemadam api ini.  

Gambar 5 Robot Line Follower 

Untuk menjalankan robot line follower pemadam api ini adalah sebaga Berikut 

Nyalakan robot pemadam api line follower,yaitu dengan menekan tombol switch dari 

posisi off menjadi onKemudian lihat apakah alat sudah aktif atau belum,yaitu dengan 

cara melihat lampu LED pada mikrokontroler AT89S51 menyala atau tidak.Pengujian 

driver motor dilakukan dengan menguji driver motor. Hasil pengujian driver 

menunjukkan bahwa pada saat masukan 1 dan masukan 2 diberi logika low(0) motor 

dc akan diam. Dan juga masukan 1 di beri logika low(0) dan masukan 2 di beri logika 

high(1) maka motor dc akan bergerak ke kiri. Hal ini disebabkan karena transistor on, 

sehingga seolah-olah kolektor terhubung singkat terhadap ground. Sedangkan pada 

saat diberikan logika 1 (full on) pada masukkan driver,ini perlu di hindari karena 

motor driver akan panas dan akibat motor driver akan mati dan akibat ya sangat fatal. 

Dan untuk mengatur putaran motor dc akan stabil dengan mengatur trimport 2K yang 

terhubung ke basis TIP41C(Q7), dengan di seri dengan resistor 100 ohm untuk 

membentuk rangakaian voltage divider. Tegangan jatuh diantara trimport 2K dan 

trimport 2K dikuatkan oleh TIP41C(Q7) sehingga dapat diumpankan ke motor dc.  

 

Gambar 6 Pengoperasian Robot Line Follower  

 



  Repoteknologi.id 

  Volume 2 (2), 2022 

 

6 
 

Repoteknologi.id 
jurnal.teknokrat.ac.id/index.php/Ahttp://jur

nal.teknokrat.ac.id/index.php/AEJ 

http://jurnal.teknokrat.ac.id/index.php/AE

J 

Pengujian sensor IR dan photodioda bertujuan untuk mengetahui cara kerja dan nilai 

dari masing-masing setiap blok komponen yang ada diantaranya yaitu sensor cahaya, 

photodioda digunakan untuk mendeteksi garis melalui pantulan cahaya yang diterima 

sensor dari led, sehingga sensor photo dioda mampu menghasilkan tegangan normal 

antara 3V – 5V ketika dalam keadaan high dan 0 V pada saat low.  

Gambar 7 Pengujian Line Follower 

Berdasarkan pengujian sensor lantai. terhadap garis, Sifat dari warna putih yaitu 

memantulkan cahaya dan warna hitam yaitu menyerap cahaya. Sehingga pada saat 

tidak kena garis maka intensitas infrared yang di terima photo dioda besar maka 

tahanan photo dioda akan semakin kecil dan akan menghasilkan nilai low (0), 

sedangkan jika kena garis maka intensitas infra red yang diterima photo dioda jika 

kecil maka tahanan yang dimiliki photo dioda akan besar sehingga akan menghasilkan 

nilai high (1). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 8 Tabel Pengujian Line Follower 
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Pengujian jalur robot line follower dilakukan untuk mengetahui bagaimana saat 

robot menelusuri jalur line follower kesimpulan dari penelusuran jalur robot line 

follower adalah seperti yang ada di tabel di bawah ini pengujian kipas dilakukan 

untuk mengetahui bagaimana saat robot berkerja untuk memadam kan api saat 

padam atau masih menyala karena robot line follower ini tidak menggunakan 

sensor api adalah seperti tabel. 

Setelah keseluruhan dibuat dan diuji, maka berikut ini adalah analisa dan hasil 

pembahasan dari rangkaian kerja robot yang dibuat .pada saat dihidupkan, robot 

akan berjalan mengikuti garis yg telah di tentukan.ketika salah satu sensor aktif, 

robot akan segera menjalankan rutin untuk mengikuti garis.pada saat  mendeteksi  

garis  di samping jalur aslinya maka robot akan berhenti dan menghidupkan kipas 

selama delay waktu 5 detik untuk memadamkan api yg disediakan di sampingnya 

jadi tidak terpengaruh dari nyala atau mati ya api jika setelah 5detik kipas padam 

dan api masih menyala atau mati maka robot akan melanjutkan penelusuran jalur 

line follower kembali cara kerja dari robot seperti gambar di bawah ini. dari 20 

Percobaan robot dapat memadamkan api dan menelusuri jalur sebanyak 14 kali 

dan gagal sebanyak 6 kali maka hasil pengujian robot line follower pemadam api 

ini adalah tingkat keberhasilannya sebesar 70% dari percobaan sebanyak 20 kali. 

SIMPULAN  

Dalam Setelah melalui tahap perencanaan dan perancangan, maka sebuah line 

follower robot dapat direalisasikan. Kemudian dilakukan pengujian dan analisa pada 

sistemnya yang dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut : 

Robot line follower pemadam api ini setelah melakukan sebanyak 20 kali percobaan 

dapat di simpulkan bahwa robot line follower pemadam api ini bisa menelusuri jalur 

dan memadamkan api dengan tingkat keberhasilan sebesar 70% dengan kegagalan 

sebanyak 30%. 

Dari analisa sistem mengenai pegerakan sensor dapat disimpulkan bahwa Kalibrasi 

sulit, dan tidak mudah untuk mendapatkan setting nilai yang sempurna, Ada beberapa 

jenis tikungan yang harus dihindari karena sulit dalam penentuan setting nilainya  

Tidak cocok digunakan pada permukaan  yang kasar terlebih bergelombang. 

Dari Mekanisme robot line follower pemadam api ini robot ini hanya bisa 

memadamkan api dengan jarak yg dekat dengan robot dan juga sumbu api yang 

kecil karena pengontrolan tidak mudah diterapkan oleh karena itu tidak cocok 

pada kendaraan yang besar dan tidak bisa diterapkan pada kendaraan yang non-

elektrik. 
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