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RINGKASAN

RANCANG BANGUN ROBOT PENGIKUT MANUSIA
MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK DAN SENSOR
INFRAMERAH BERBASIS ARDUINO UNO

Karya Tulis lImiah berupa skripsi, Desember 2024

Wahyu Saputra, dibimbing oleh Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D.

XXVIII + 61 Halaman, 10 Tabel, 34 Gambar, 6 Lampiran

Pada pengembangan sebuah robot yang dapat mengikuti pergerakan
manusia secara otomatis. Proyek ini menggunakan Arduino Uno sebagai
platform mikrokontroler utama untuk mengintegrasikan sensor ultrasonik dan
sensor inframerah. Pada Sensor Ultrasonik pada robot ini biasa digunakan
untuk mendeteksi jarak antara robot dan manusia sehingga robot dapat menjaga
jarak yang telah ditentukan dan tetap mengikuti target. Untuk Sensor
Inframerah pada robot ini biasa digunakan untuk mendeteksi arah gerakan
manusia, sehingga robot dapat mengatur orientasi dan mengikuti dengan lebih
presisi. Dan untuk Arduino Uno pada robot ini biasa di fungsikan sebagai pusat
pengolahan data dari kedua sensor untuk mengontrol motor dan mengatur
navigasi robot. Pada tahap awal robot ini dirancang sedemikian rupa yang
memiliki nilai ekonomis, dan juga memiliki nilai kinematik yang setara agar
robot dapat berfungsi sebagai mestinya. Robot ini di rancang menggunakan
dua sensor yang mana sensor tersebut adalah sensor ultrasonik untuk
menentukan jarak dari robot terhadap objek yang sudah di tentukan yaitu
sebesar 1-25cm dalam pengujian robot ini dan untuk sensor inframerah untuk
mengarahkan robot ke kanan dan ke Kiri dengan ketentuan jarak yang sudah di
tentukan yaitu 1-5cm. Pada rancangan ini juga kita dapat liat tegangan dari

robot ketika objek berada di bawah dari 25cm maka robot itu secara otomatis
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mengikuti objek tersebut atau gerakan manusia dan ketika objek nya di atas
25cm maka otomatis robot ini akan tidak bisa membaca objek tersebut
sehingga otomatis berhenti itulah yang terjadi pada pengujian tegangan
terhadap sensor ultrasonik, dan pada pengujian sensor inframerah ketika ada
objek yang terbaca oleh sensor maka nilai nya akan o dan ketika objek tidak
terbaca oleh objek maka tegangan nya bernilai 1. Ketika kedua sensor
inframerah yang kanan dan Kiri aktif maka yang terjadi robot ini akan mundur
dan berhenti. Dari semua pengujian yang telah dilakukan ini dapat disimpulkan
bahwa semua sensor yang ada di robot pengikut manusia ini dapat berfungsi
secara baik dari pembacaan yang sudah susai yang diharapkan. Hasil akhir dari
proyek ini adalah sebuah robot yang dapat bergerak secara otomatis mengikuti
pergerakan manusia dengan akurasi tinggi, yang berpotensi diterapkan dalam

berbagai kebutuhan, seperti logistik, asisten pribadi, atau robot pelayan.

Kata Kunci : Sensor Ultrasonik, Sensor Inframerah, Arduino uno, Robot
pengikut
Kepustakaan : 20



SUMMARY

DESIGN OF HUMAN FOLLOWING ROBOT USING ULTRASONIC
SENSORS AND INFRARED SENSORS BASED ON ARDUINO UNO

Scientific Paper in the form of a Undergraduate thesis, December 2024

Wahyu Saputra, supervised by Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D.

XXVII + 61 Pages, 10 Tables, 34 Images, 6 Attachment

In the development of a robot that can follow human movements
automatically. This project uses Arduino Uno as the main microcontroller
platform to integrate ultrasonic sensors and infrared sensors. The Ultrasonic
Sensor on this robot is usually used to detect the distance between the robot
and humans so that the robot can maintain the specified distance and continue
to follow the target. The Infrared Sensor on this robot is usually used to detect
the direction of human movement, so that the robot can adjust the orientation
and follow more precisely. And for Arduino Uno on this robot is usually
functioned as a data processing center from both sensors to control the motor
and regulate robot navigation. In the early stages this robot is designed in such
a way that has economic value, and also has an equivalent kinematic value so
that the robot can function as it should. This robot is designed using two
sensors where the sensor is an ultrasonic sensor to determine the distance from
the robot to the object that has been determined which is 1-25cm in testing this
robot and for the infrared sensor to direct the robot to the right and left with the
provisions of the distance that has been determined which is 1-5cm. In this
design we can also see the voltage from the robot when the object is below
25cm then the robot automatically follows the object or human movement and
when the object is above 25cm then the robot will automatically not be able to

read the object so that it automatically stops that's what happens in the voltage
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test on the ultrasonic sensor, and in the infrared sensor test when there is an
object that is read by the sensor then the value will be o0 and when the object is
not read by the object then the voltage is worth 1. When both the right and left
infrared sensors are active then what happens is this robot will retreat and stop.
From all the tests that have been done, it can be concluded that all sensors in
this human follower robot can function properly from the readings that are in
accordance with expectations. The final result of this project is a robot that can
move automatically following human movements with high accuracy, which
has the potential to be applied in various needs, such as logistics, personal
assistants, or service robots.

Keywords : Ultrasonic Sensor, Infrared Sensor, Arduino uno, Follower
robot

Literatures : 20
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Di zaman digital dan otomotif ini, robotika, dan loT menghasilkan
dampak pada kehidupan manusia. Seseorang tidak bisa hanya mengandalkan
pada mode kerja tradisional di era ini. Seseorang harus mengadaptasi robotika
dan terus menggali di dalamnya, karena ini adalah waktu dekat untuk manusia.
Jadi untuk melakukan hal ini ada banyak aspek untuk mengimplementasikan
otomotif dalam kehidupan sehari-hari. Salah satu acara tersebut adalah
mempelajari robot yang mengikuti manusia yang berarti dapat mendeteksi
gerakan manusia dan bereaksi sesuai gerakan ini. Studi menunjukkan bahwa
ada banyak peneliti, ilmuwan, insinyur yang telah bekerja dan masih bekerja

untuk meningkatkan deteksi gerakan manusia ini di robotika.

Robot yang dapat membantu kita dalam berbagai bidang seperti
membawa barang, bekerja dengan lebih akurat dalam waktu yang lebih singkat
dalam setiap jenis pekerjaan. Robot yang dapat membantu kita di rumah sakit
atau membawa barang-barang medis dalam keadaan darurat apa pun akan lebih
membantu dokter dalam keadaan darurat. Robot jenis ini memiliki banyak
sekali manfaat dan akan sangat membantu kedepannya. Robot jenis ini bisa
dekat dengan manusia sangat memungkinkan. Proyek yang berguna ini dibuat
untuk upaya mengikuti manusia atau rintangan yang tepat. Pada robot ini
digunakan sensor Inframerah untuk menggerakkan robot baik arah maupun
sensor ultrasonik baik untuk arah maju maupun mundur. Kami menggunakan
mikrokontroler Arduino Uno sebagai otak dari proyek ini. Robot ini
digerakkan dengan empat buah motor DC dan dikendalikan oleh pelindung
pengemudi motor dengan ATmega L293d. Tujuan utama dari merancang
proyek yang bermanfaat ini adalah untuk membuat hidup Kita lebih baik dan

mewah. Dalam proyek ini robot mobil mendeteksi manusia dengan sensor IR



dan sensor Ultrasonik secara otomatis dan mengikuti manusia dan rintangan.
Robot jenis ini akan lebih berguna dan akan menjadi tren di masa depan
(Yadav, P. K, dkk, 2021)

Dalam teknologi tinggi ini, robot harus mampu mendeteksi dan
mengikuti manusia. Robot yang dapat mendeteksi dan mengikuti manusia atau
rintangan dalam jarak tertentu disebut 'Robot Pengikut Manusia'. Robot
digunakan untuk mengubah kehidupan orang dan membuat hidup orang
menjadi mewah. Sebuah robot yang dapat digunakan dalam waktu belanja
yang membawa barang, dan mengikuti manusia tanpa remote lebih berguna.
Robot yang dapat digunakan di rumah sakit untuk membawa obat dengan lebih
akurat dan cepat. Robot berikut manusia memiliki banyak pekerjaan seperti
bekerja sebagai troli, struktur di rumah sakit, dan keranjang kecil dengan mobil
dan sebagainya. Sekarang di dunia yang berubah ini, orang-orang mulai hidup
dengan manusia seperti robot mengikuti robot untuk kehidupan mewah
mereka. Proyek ini dinamakan robot pengikut manusia karena dapat mengikuti
manusia dengan bantuan sensor IR dan dapat hidup berdampingan dengan
manusia serta membantu manusia dalam segala jenis pekerjaan dengan lebih
akurat dan dalam waktu yang lebih singkat. Robot berikut manusia dapat
digunakan di sektor pertahanan juga untuk membawa senjata bagi para prajurit.
Robot jenis ini dapat mendeteksi rintangan dan manusia secara otomatis dan
dapat digunakan di masa depan di mobil kita. Robot berikut manusia dapat
dimodifikasi di masa depan dengan komponen yang lebih berkembang dan
dapat membuatnya lebih maju. Robot ini dapat ditingkatkan dengan struktur
dengan menambahkan lebih banyak komponen seperti camara, alat pelacak dan
membuatnya lebih indah dan bisa diterapkan.

1.2 Rumusan Masalah
Pada peneliitan ada yang beberapa masalahl yang dapat dirumuskan
untuk menjadi acuan pada penelitian ini, rumusan masalah sebagai berikut :

1. Bagaimana cara merancang robot pengikut manusia yang menggunakan

ultrasonic sensor?
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2. Bagaimana manganalisis gerak robot pengikut manusia menggunakan

arduino uno?

1.3 Batasan Masalah

Dalam penelitian ini, batasan masalah yang diberikan akan menentukan
spesifikasi dari robot pengikut manusia. Spesifikasi tersebut sebagai berikut.
1. Mikrokontroller menggunakan Arduino R3 Atmega 328.
2. Aktuator menggunakan 4 Motor DC.
3. Sensor Ultrasonik dan Sensor Inframerah digunakan untuk mendeteksi
objek yang bergerak didepannya.
4.  Robot ini didesain untuk mengikuti gerakan manusia melalui metode

arduino.

1.4 Tujuan Penelitian

Penelitian ini dilakukan bertujuan untuk:
1.  Merancang bangun robot pengikut manusia yang berbasis Arduino uno.
2. Menganalisis kinerja robot pengikut manusia berbasis Arduino uno pada

setiap sensor pada gerakan.

1.5 Manfaat Penelitian

Penelitian ini memberikan manfaat yang signifikan, terutama dalam
memastikan bahwa robot dapat berfungsi sesuai kebutuhan pengguna dan
dimanfaatkan sebagai referensi untuk alat praktis maupun tugas akhir di
laboratorium Jurusan Teknik Mesin Universitas Sriwijaya. Selain itu,
penelitian ini juga berperan sebagai media pembelajaran untuk memahami
sistem berbasis metode Arduino Uno serta berbagai komponen lainnya, seperti
sensor Ultrasonik dan Inframerah. Dengan demikian, penelitian ini diharapkan
dapat menjadi dasar pengembangan lebih lanjut dalam penelitian-penelitian

mendatang.
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