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RINGKASAN 

Mobil robot line follower pengangkut barang adalah jenis mobil robot yang 

bergerak mengikuti jalur garis yang telah ditentukan, dengan menggunakan daya 

gerak berupa motor DC. Penggunaan mobil robot line follower dapat meningkatkan 

efisiensi dan efektivitas pekerjaan manusia, karena mampu mengantarkan barang 

dengan mudah dan cepat. Namun, pada mobil robot line follower terdapat 

ketidakstabilan saat mengikuti garis. Hal ini terjadi ketika melewati lintasan lurus, 

di mana posisi sudut mobil robot tidak selalu sejajar dengan garis, sehingga dapat 

menyebabkan gerakan robot yang tidak stabil bahkan keluar dari garis. Selain itu, 

ketidakstabilan kecepatan mobil robot terjadi saat mengambil keputusan untuk 

mendeteksi halangan, berubah atau keluar dari jalur lintasan. Oleh karena itu, dalam 

penggunaannya, mobil robot line follower perlu menggunakan sistem kontroler 

Proportional Derivative (PD) untuk mengatur kecepatan motor DC, agar mampu 

memposisikan robot di tengah jalur garis. Selain itu, juga perlu dilengkapi dengan 

sensor ultrasonik untuk mendeteksi keberadaan halangan. Penelitian ini bertujuan 

untuk mengembangkan prototipe mobil robot pengangkut barang dan menganalisa 

kinerja mobil robot menggunakan metode line follower. Mobil robot line follower 

akan membawa beban maksimal sebesar 600 gram dan akan melewati 2 lintasan 

yang berbeda untuk mengukur kecepatan dan waktu tempuh mobil robot. Lintasan 

pertama adalah lintasan oval yang memiliki keliling sepanjang 716 cm, sedangkan 

lintasan kedua adalah lintasan S yang memiliki keliling sepanjang 614 cm. Simulink 
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akan digunakan untuk mensimulasikan mobil robot line follower dengan 

menggunakan kontroller Proporsional Derivative (PD). Hasil penelitian ini 

menunjukkan bahwa pada lintasan oval tanpa beban, mobil robot memiliki 

kecepatan rata-rata sebesar 45,12 cm/s dan waktu tempuh rata-rata sebesar 15,84 s. 

Pada lintasan S tanpa beban, mobil robot memiliki kecepatan rata-rata sebesar 41,85 

cm/s dan waktu tempuh rata-rata sebesar 14,68 s. Sedangkan pada lintasan oval 

dengan beban, mobil robot memiliki kecepatan rata-rata sebesar 32,40 cm/s dan 

waktu tempuh rata-rata sebesar 22,05 s. Pada lintasan S dengan beban, mobil robot 

memiliki kecepatan rata-rata sebesar 28,98 cm/s dan waktu tempuh rata-rata sebesar 

21,19 s. Pada lintasan oval tanpa beban dengan penambahan sensor ultrasonik, 

mobil robot memiliki kecepatan rata-rata sebesar 26,52 cm/s dan waktu tempuh 

sebesar 26,92 s. Sedangkan pada lintasan oval dengan beban dan penambahan 

sensor ultrasonik, mobil robot hanya dapat mengelilingi satu putaran dengan 

membawa beban seberat 375 gram. Dalam simulasi, mobil robot memiliki nilai 

heading sebesar 364,3° selama 26 detik. Serta memiliki nilai error lateral position 

antara 0- 0.11 m. 

 

Kata Kunci : line follower, sensor ultrasonik, proportional derivative (PD) 

Kepustakaan : 13 (2014-2021) 
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SUMMARY 

The line follower mobile robot that transports goods is a type of mobile robot that 

moves along predetermined paths, using the power of motion in the form of a DC 

motor. The use of line follower mobile robots can increase the efficiency and 

effectiveness of human work because they can deliver goods easily and quickly. 

However, the line follower mobile robot has instability when following the line. 

This occurs when crossing a straight line, where the angular position of the mobile 

robot is not always parallel to the line, which can cause the robot to move unstably 

and even veer off course. In addition, instability in the speed of the mobile robot 

can occur when it makes decisions to detect obstacles, change course, or leave its 

intended trajectory. Therefore, in its use, the line follower mobile robot needs to 

use a Proportional Derivative (PD) controller system to regulate the speed of the 

DC motor, to be able to position the robot in the middle of the line path. In addition, 

it also needs to be equipped with an ultrasonic sensor to detect the presence of 

obstacles. This study aims to develop a mobile robot prototype for transporting 

goods and to analyze the performance of the mobile robot using the line follower 

method. The line follower mobile robot will carry a maximum load of 600 grams 

and pass through 2 different trajectories to measure the speed and travel time of the 
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mobile robot. The first trajectory is an oval trajectory with a circumference of 716 

cm, while the second trajectory is an S trajectory with a circumference of 614 cm. 

Simulink will be used to simulate a line follower mobile robot using a Proportional 

Derivative (PD) controller. The results of this study indicate that on the oval 

trajectory without load, the mobile robot has an average speed of 45.12 cm/s and 

an average travel time of 15.84 s. On the S trajectory without load, the mobile robot 

has an average speed of 41.85 cm/s and an average travel time of 14.68 s. 

Meanwhile, on the oval trajectory with a load, the mobile robot has an average 

speed of  32.40 cm/s and an average travel time of 22.05 s. On the S trajectory with 

a load, the mobile robot has an average speed of 28.98 cm/s and an average travel 

time of 21.19 s. On the oval trajectory without load with the addition of ultrasonic 

sensors, the mobile robot has an average speed of 26.52 cm/s and a travel time of 

26.92 s. Whereas, on the oval trajectory with the load and the addition of ultrasonic 

sensors, the mobile robot can only go around one round with a maximum load of 

375 grams. In the simulation, the mobile robot has a heading value of 364.3° for 26 

seconds. As well as having an error lateral position value between 0- 0.11 m. 

 

Keywords : line follower, ultrasonic sensor, proportional derivative (PD)  

Literatures : 13 (2014-2021) 
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 BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Kehadiran teknologi ditengah kehidupan masyarakat memberikan dampak 

yang sangat signifikan dalam mempermudah aktivitas manusia. Berbagai 

aktivitas manusia baik di sekolah, perkuliahan, dunia kerja maupun kehidupan 

sehari- hari tidak terlepas dari bantuan teknologi. Hal ini tentu akan mendorong 

terjadinya berbagai inovasi sebagai bentuk kemajuan teknologi yang terus 

berkembang hingga kapanpun. Salah satu inovasi teknologi yang popular 

digunakan dalam dunia industri saat ini adalah teknologi robotika. Hal ini dapat 

dilihat dari banyaknya pengaplikasian teknologi robotika berbasis kontrol dan 

kecerdasan buatan dalam bidang industri sehingga berbagai pekerjaan dapat 

diselesaikan secara efektif dan efisien (Alam, dkk., 2019). 

Mobil robot adalah jenis robot yang memiliki roda sebagai aktuator utama 

untuk dapat berjalan atau berpindah tempat dari satu tempat ke tempat lainnya 

(Palayukan, 2018). Penggunaan mobil robot dapat meningkatkan efisiensi dan 

efektivitas pekerjaan manusia karena mobil robot bisa mengantarkan barang 

dengan mudah dan cepat. Mobil robot memiliki berbagai jenis diantaranya mobil 

robot line follower, mobil robot navigation, mobil robot obstacle, mobil robot 

pemadam api, dan lain lain. 

Mobil robot line follower pengangkut barang adalah jenis mobil robot yang 

bergerak mengikuti jalur garis yang telah ditentukan dengan menggunakan daya 

gerak berupa motor DC. Jalur garisnya berupa garis berwarna hitam diatas 

bidang yang mempunyai warna putih. Mobil robot line follower dilengkapi 

sensor photodiode dan Light Emitting Diode (LED) dalam pembacaan garis 

(Prinandika, 2014).  

Dalam penelitian sebelumnya, ditemukan bahwa mobil robot sering 

mengalami ketidakstabilan saat mengikuti garis. Hal ini terjadi ketika melewati 
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lintasan lurus, di mana posisi sudut mobil robot tidak selalu sejajar dengan garis, 

sehingga dapat menyebabkan gerakan robot yang tidak stabil dan bahkan keluar 

dari garis. Selain itu juga, ketidakstabilan kecepatan mobil robot saat mengambil 

keputusan ketika mendeteksi halangan, berubah atau keluar dari jalur lintasan.  

Berdasarkan kepentingan tugas akhir maka penulis akan mengembangkan 

prototipe mobil robot pengangkut barang yang menggunakan metode line 

follower agar dapat membaca lintasan baik itu lurus, maupun tikungan. Selain 

itu juga, pengembangan mobil robot akan dilakukan dengan penambahan sensor 

ultrasonik untuk mendeteksi objek di depannya. Hal ini berguna untuk 

mengubah arah jalur lintasan agar dapat melewati objek tersebut. Selain itu, 

mobil robot juga akan menggunakan sistem kontrol Proportional Derivative 

(PD) untuk mengatur kecepatan motor DC agar dapat memposisikan robot di 

tengah jalur garis. Penelitian ini dipergunakan untuk skala laboratorium Teknik 

Mesin Universitas Sriwijaya dengan menggunakan bahan dan biaya yang 

terjangkau. 

1.2 Ruang Lingkup Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah dijelaskan, maka ruang lingkup 

masalah yang akan dibahas dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Bagaimana membuat prototipe mobil robot pengangkut barang 

menggunakan metode line follower? 

2. Bagaimana cara mengatur kecepatan motor DC mobil robot ketika 

mendeteksi lintasan, halangan maupun tikungan menggunakan metode line 

follower? 
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1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah dalam penelitian tugas akhir ini akan dibatasi oleh 

batasan sebagai berikut: 

1. Mikrokontroller yang digunakan ialah Arduino Mega 2560. 

2. Sensor line follower TCRT5000. 

3. Sistem kontroller Proportional Derivative (PD). 

4. Aktuator menggunakan 2 motor DC. 

5. Sensor ultrasonik untuk mendeteksi keberadaan atau jarak yang berada di 

bagian depan mobil robot pengangkut barang. 

6. Massa beban maksimal adalah 0,6 kg 

7. Robot ini didesain untuk men-tracking garis berbentuk huruf “S”, garis 

berbentuk oval dan mampu menghindari adanya hambatan. 

8. Jalur yang dilalui robot ini adalah sebauh garis berwarna hitam diatas bidang 

putih. 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penelitian tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Mengembangkan prototipe mobil robot pengangkut barang menggunakan 

metode line follower. 

2. Menganalisa kinerja mobil robot pengangkut barang menggunakan metode 

line follower.  

1.5 Manfaat Penelitian 

Manfaat yang akan dihasilkan dari penelitian tugas akhir ini adalah: 
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1. Penggunaan mobil robot line follower dapat meningkatkan efisiensi 

operasional dan mengurangi waktu siklus produksi, karena mobil robot dapat 

bekerja secara terus-menerus dan konsisten tanpa kelelahan. 

2. Dengan menggunakan mobil robot line follower, perusahaan dapat 

mengurangi biaya produksi jangka panjang dan biaya tenaga kerja. 

3. Dengan menggunakan mobil robot line follower, perusahaan dapat 

mengurangi risiko cedera atau kecelakaan kerja. 

4. Mobil robot dapat digunakan sebagai alat peraga pada laboratorium mekanika 

desain dan terapan jurusan Teknik Mesin Universitas Sriwijaya dan sebagai 

sarana pembelajaran pada mobil robot yang menggunakan metode line 

follower sehingga dapat mengembangkan penelitian yang akan datang. 
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