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RINGKASAN 

Revolusi indusri 4.0 tidak akan bisa lepas dari peranan teknologi robotika dan di 

indonesia sendiri telah banyak perusahaan yang menggunakan robot dalam sarana 

membantu pekerjaan manusia dalam melakukan tugas indusri Pengembangan 

teknologi dan robotik industri yang semakin cepat, canggih dan hebat mendorong 

kita untuk memenuhi kebutuhan hidu dengan cepat, tepat dan efisien Robot Line 

Follower (Robot Pengangkat Garis) pengangkut barang adalah robot yang 

mempunyai roda yang dapat bergerak dengan mengikuti garis (Line) yang telah di 

buat dengan menggunakan daya penggerak berupa motor. Robot line follower 

yang dapat membantu dan mempermudah aktivitas manusia dalam mengantar 

barang ataupun mengangkut barang ke tujuan yang mereka inginkan. Robot dapat 

bergerak secara otonom dibawah kontrol unit pemrosesan yang bereaksi terhadap 

apa yang telah di program.) pengangkut barang adalah robot yang mempunyai 

roda yang dapat bergerak dengan mengikuti garis (Line) yang telah di buat dengan 

menggunakan daya penggerak berupa motor. Robot line follower yang dapat 

membantu dan mempermudah aktivitas manusia Robot di kendalikan oleh 

program yang telah di buat. melihat Kurangnya penelitian pada bidang robotik 

tentang siatem robotik di robot line follower bisa terjadi kendala pada bagaimana 

pemilihan warna LED yang kepekaannya baik terhadap warna garis. maka 
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hadirlah mobil robot line follower yang memiliki 2 motor Dc, 2 sensor infrared, 

dan menggunakan motor driver L298n sebagai pengatur kecepatan. Kemudian 

Arduino Uno sebagai mikrokontroler mampu mengikuti garis atau lintasan yang 

telah di buat lurus dengan jarak 200 cm dan lintasan lingkaran sebelum mobil 

robot dicoba dan diuji mobil robot akan dimasukan data melalui PC dengan 

menggunakan aplikasi Arduinno IDE setelah itu mobil robot akan di uji keaktifan 

semua prangkat keras yang ditandai dengan nyalanya semua LED , Kemudian 

mobil robot di simulasikan menggunakan aplikasi Silmulink MATLAB guna 

melihat perilaku mobil robot saat dilintasan di dapatkan hasil yang didapat mobil 

robot berjalan dengan baik tanpa ada keluar dari lintasan yang telah dibuat . 

setelah disimulasikan mobil robot yang telah dirakit dan diuji semua perangkat 

keras maupun prangkat lunak lalu mobil robot akan dilihat kemampuan nya 

dengan melihat kecepatan rata-rata nya dengan hasil kecepatan rata rata mobil 

robot dengan lintasan lurus 41,13 cm/detik dengan waktu rata-rata 4,86 detik, 

Sedangkan lintasan lingkaran mobil robot dapat melaju dengan kecepatan sudut 

0,92 rad/detik dengan waktu rata-rata 6,9 detik. Untuk melihat kemampuan mobil 

robot line follower menanjak maka dibuat lintasan menanjak dengan sudut 15o 

sampai 20o dan 35o sampai 45o dengan hasil semua tanjakan mobil robot dapat 

melewatinya. Mobil robot yang memiliki 2 motor DC dengan supply daya 6 V 

telah uji dan dapat melewati lintasan yang telah dibuat dengan baik tanpa keluar 

dari lintasan. Sensor Infrared yang di gunakan berfungsi dengan baik tetapi saat 

daya dari robot menurun maka kinerja sensor juga ikut menurun lalu 

mempengaruhi kecepatan saat sensor membaca. Kecepatan mobil robot sangat di 

pengaruhi oleh kinerja sensor infrared semakin cepat sensor membaca maka laju 

dari mobil robot akan semakin cepat 

Kata kunci: mobil robot, Arduino uno, line follower
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SUMMARY 

Industrial revolution 4.0 will not be separated from the role of robotics technology 

and in Indonesia itself, many companies use robots as a means of helping humans 

work in carrying out industrial tasks. The development of technology and 

industrial robotics that is increasingly fast, sophisticated and powerful, encourages 

us to meet our life needs quickly. , precise and efficient Line Follower Robot 

(Line Lifting Robot) transporting goods is a robot that has wheels that can move 

by following the line (Line) that has been made by using a driving force in the 

form of a motor. Line follower robots can help and facilitate human activities in 

delivering goods or transporting goods to their desired destination. The robot can 

move autonomously under the control of a processing unit that reacts to what has 

been programmed.) A cargo carrier is a robot that has wheels that can move by 

following a line that has been made using motorized propulsion power. Line 

follower robots that can help and facilitate human activities. Robots are controlled 

by programs that have been created. see The lack of research in the field of 

robotics about robotic systems in line follower robots can cause problems in how 

to choose LED colors that are sensitive to line colors. Then comes the line 
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follower robot car which has 2 DC motors, 2 infrared sensors, and uses the L298n 

motor driver as a speed controller. ThenArduino Uno as a microcontroller can 

follow a line or trajectory that has been made straight with a distance of 200 cm 

and a circular path before the robot car is tried and tested the robot car will be 

inputted data via a PC using the Arduino IDE application after that the robot car 

will be tested for the activity of all hardware which is marked by the light of all 

the LEDs, then the robot car is simulated using the Simulink MATLAB 

application to see the behavior of the robot car while on the trajectory, the results 

obtained that the robot car runs well without leaving the track that has been made. 

after simulating a robot car that has been assembled and tested all hardware and 

software then the robot car will be seen its capabilities by looking at its average 

speed with the results of the average speed of a robot car with a straight trajectory 

of 41.13 cm/second with an average time 4.86 seconds, while the circular path of 

the robot car can go with an angular speed of 0.92 rad/second with an average 

time of 6.9 seconds. To see the ability of the line follower robot car to climb, an 

uphill path is made with an angle of 15o to 20o and 35o to 45o with the result that 

all the incline of the robot car can pass it. The robot car which has 2 DC motors 

with a 6 V power supply has been tested and can pass a well-made track without 

leaving the track. The infrared sensor that is used works well but when the power 

from the robot decreases, the sensor performance also decreases and affects the 

speed when the sensor reads. The speed of the robot car is greatly influenced by 

the performance of the infrared sensor, the faster the sensor reads, the speed of the 

robot car will be faster.. 

Keywords: robot car, Arduino uno, line follower.
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Pengembangan teknologi dan robotik industri yang semakin cepat, canggih 

dan hebat mendorong kita untuk memenuhi kebutuhan hidu dengan cepat, tepat 

dan efisien. Teknologi yang berkembang saat ini adalah Pada bidang robotik. 

Beberapa negara maju seperti Jepang, Amerika, Inggris dan Jerman selalu 

menciptakan berbagai bentuk robot guna membantu dan menjalankan pekerjaan 

kita di masa modern. Jenis robot yang banyak dibuat adalah robot line follower 

dan berbagai keistimewaan yang berada pada robot tersebut. 

Definisi mobil robot line follower adalah bentuk sistem robot yang 

mempunyai sebuah roda dan dibuat untuk dihasilkan kendaraan yang bisa 

bergerak sendiri pada kecepatan tertentu dan akan mengikuti lintasan yang telah di 

ciptakan. pengembangan robot ini bisa membuat suatu robot pengantar sebuah 

barang supaya mudah dan cepat(Janis et al., 2014). 

Robot line follower adalah jenis robot bergerak yang akan mengikuti garis 

yang telah diciptakan pada bagian lintasan. Garisnya adalah garis yang 

mempunyai warna hitam diatas bidang yang mempunyai warna putih.Mobil robot 

line follower yang dilengkapi oleh sensor garis guna mendeteksi sebuah warna 

garis di permukaan lintasan. Adapun sebuah Sensor garis pada LED dan sensor 

photodiode.Pada LED bisa memancarkan suatu cahaya dan memantulakan cahaya 

bisa diterima di sensor photodiode kemudian ada perubahan tegangan akan 

dideteksi pada sensor. 

Kurangnya penelitian pada bidang robotik tentang siatem robotik di robot 

line follower bisa terjadi kendala pada bagaimana pemilihan warna LED yang 

kepekaannya baik terhadap warna garis, bidang yang digunakan untuk lintasan 

robot, maupun penempatan sensor garis yang baik pada robot. Oleh karena itu 

saya membuat penelitian tugas akhir “PENGEMBANGAN MOBIL ROBOT LINE 



2 
 

 Universitas Sriwijaya  

FOLLOWER BEBASIS ARDUINO UNO” agar robot mampu mengikuti garis 

yang telah ditentukan dengan baik.  

1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah disebutkan, maka perumusan masalah 

dalam tugas akhir ini adalah: 

1.Bagaimana mobil robot agar robot tidak keluar dari lintasan yang sudah       

ditentukan? 

2.Bagaimana kinerja robot line follower berbasis sensor infrared? 

1.3.Batasan Masalah 

 Batasan masalah dalam penelitian ini adalah: 

1. Robot ini menggunakan sensor inframerah sebagai alat pendeteksi garis 

dan hambatan. 

2. Robot ini didesain untuk mentracking garis lurus dan mampu mendeteksi 

adanya belokan  ( warna garis hitam atau putih). 

3. Jalur yang dilalui robot ini adalah sebuah garis 

4. Sistem kontrol robot ini menggunakan mikrokontroler Arduino uno R3 

5. Robot selalu mengikuti line dengan kecepatan konstan.  
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1.4.Tujuan Penelitian 

Pada masa pandemi sekarang kita wajib menjaga jarak dan harus memakai 

protokol kesehatan dalam menjalankan kehidupan sehari hari dengan mobil robot 

line follower ini kita dapat mengambil dan mengantar barang tanpa harus pergi 

keorang tersebut  kemudian tujuan dalam pembuatan tugas akhir ini adalah: 

1. Mengembangkan sistem mobil robot line follower dengan menggunakan 

mikrokontroler arduino uno R3 

2.   Menganalisa kinerja robot line follower berbasis arduino uno R3. 

1.5. Manfaat Penelitian 

Manfaat yang diharapkan dapat diperoleh penelitian ini adalah dapat 

digunakannya hasil dari penelitian ini sebagai alat peraga pada laboratorium 

jurusan teknik mesin universitas sriwijaya. Serta dapat digunakan untuk 

mengembangkan penelitian yang akan datang . 
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