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IMPLEMENTASI BALANCING ROBOT MENGIKUTI OBJEK GARIS
BERBASIS MIKROKONTORLER ATMEGA328

M.Reza Muharam / 09120303006
Abstrak

Balancing robot adalah mobile robot beroda dua yang memiliki dua buah
roda disisi kanan dan kirinya yang tidak akan seimbang tanpa adanya kontroler
yang baik, jadi robot ini memerlukan suatu metode kontrol yang baik dan handal
untuk mempertahankan posisi robot agar tetap seimbang. Pada tugas akhir ini
dibuat balancing robot pengikut objek garis dengan sensor garis sebagai fiturnya
dan kontrol PID sebagai kontrol kendali balancing robot. Dalam pembuatannya
digunakan sensor accelerometer dan gyroscope MPU6050 sebagai penyeimbang
robot agar tegak lurus pada bidang datar serta sensor garis sebagai sensor untuk
mengikuti objek garis hitam dengan jarak deteksi 1-1,5 cm. Dari pengujian Tugas
Akhir ini, nilai kontrol PID yang baik untuk balancing robot line follower yang
baik ini ialah nilai Kp:40 Ki:1 dan Kd:5. Serta hasil percobaan, balancing robot
akan mengikuti objek garis hitam yang nilainya >= 1000 dan robot akan seimbang
jika tidak mendeteksi selain garis berwarna hitam atau <1000.

Kata kunci : Balancing Robot, Sensor Accelerometer dan Gyroscope MPUG6050,
Sensor garis



IMPLEMENTATION OF BALANCING ROBOT FOLLOWED LINE
OBJECT BASED ON MICROCONTROLER ATMEGAS328

M.Reza Muharam / 09120303006
Abstract

Balancing robot is a two-wheeed mobile robot that has two wheels on the right
and the left robot will not be balanced without a good controller. this robot
requires a good and reliable control method to maintain the position order to stay
balanced. In this final project balancing robot followed line object with line
sensor and PID controller as a control balancing robot. In this project used
accelerometer and gyroscope sensor MPUG6050 as balancing robot. that is
perpendicular to the flat field, and also line sensor as well a sensor to follow
black line object with a detection distance of 1-1.5 cm. From testing this final
project, the value of PID control is good for balancing robot line follower is the
value of Kp:40 Ki: 1 and Kd: 5. And the results of a project, balancing robot to
follow black line object those value > = 1000 and the robot will be balanced if it
does not detect other than black lines or <1000.

Keyword : Balancing Robot, Accelerometer and Gyroscope Sensor MPUG6050,
line hunting sensor
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi komunikasi sangat pesat terutama di bidang
robotika, hal ini ditandai dengan banyaknya kompetisi robot yang dilakukan
berbagai instasi baik milik pemerinah maupun instansi swasta. Robot banyak
digunakan di dunia industri, militer, kesehatan maupun pendidikan. Di bidang
industri, penggunaaan robot sangat penting, karena untuk melakukan pekerjaan
yang membutuhkan kepersisan tinggi. Untuk dunia militer, robot digunakan untuk
membantu prajurit di medan perang seperti dalam menjinakkan bom yang dapat
membahayakan nyawa prajurit. Di dunia kesehatan, robot digunakan untuk
membantu dokter dalam melakukan operasi kepada pasien, sementara di dunia
pendidikan robotika dijadikan kurikulum ekstrakulikuler dari tingkat SD hingga

SMA. [1]

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan program
yang telah didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Di beberapa negara
maju, robot tidak hanya digunakan pada bidang industri, namun teknologi

robot juga sudah masuk ke dalam dunia hiburan. g

Balancing robot (robot penyeimbang) beroda dua merupakan suatu robot

mobile yang memiliki dua buah roda disisi kanan dan kirinya yang tidak akan



seimbang apabila tanpa adanya kontroler. Balancing robot ini merupakan
pengembangan dari model pendulum terbalik (inverted pendulum) yang
diletakkan di atas kereta beroda. Menyeimbangkan balancing robot beroda dua
memerlukan suatu metode kontrol yang baik dan handal untuk mempertahankan
posisi robot dalam posisi tegak lurus terhadap permukaan bumi, tanpa

memerlukan pengendali lain dari luar. 2

Line Follower Robot (Robot Pengikut Garis) merupakan robot yang dapat
berjalan mengikuti garis, 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 (gelap-terang) dengan warna garisnya.
Bagaimana bisa robot ini mengikuti garis hitam? Tentulah diperlukan sebuah
sensor, yaitu sensor proximity. Sensor ini bisa kita buat sendiri. Prinsip kerjanya
sederhana, hanya memanfaatkan sifat cahaya yang akan dipantulkan jika
mengenai benda berwarna terang dan akan diserap jika mengenai benda berwarna
gelap. Sebagai sumber cahaya kita gunakan LED (Light Emiting Diode) yang akan
memancarkan cahaya merah dan untuk menangkap pantulan cahaya LED kita
gunakan photodioda. Jika sensor berada diatas garis hitam maka photodioda akan
menerima sedikit sekali cahaya pantulan. Tetapi jika sensor berada diatas garis

putih maka photodioda akan menerima banyak cahaya pantulan. 3

Tugas Akhir ini adalah bertujuan untuk mendesain dan membangun

balancing robot beroda dua yang mampu menyeimbangkan dirinya sehingga



tegak lurus pada bidang datar. Dan pada tugas akhir ini digunakan Arduino karena
kemungkinan akan banyak di berikan algoritma, sensor MPU 6050 combo board
(Terdapat Accelerometer dan Gyroscope) sebagai penyeimbang robot tersebut,
serta sensor garis sebagai fitur dari robot ini, dimana sensor garis ini akan
mendeteksi sebuah garis yang berwarna gelap (hitam) lalu akan mengikutinya.
Berdasarkan uraian di atas maka penulis ingin mengangkat masalah ini
sebagai bahan penelitian dalam penyusunan Tugas Akhir dengan judul
“IMPLEMENTASI BALANCING ROBOT MENGIKUTI OBJEK GARIS

BERBASIS MIKROKONTROLER ATMEGA 328”

1.2 Tujuan
Adapun tujuan dari penulisan ini adalah :

1. Membuat dan mengetahui prinsip kerja dari robot penyeimbang ini yang
berbasis mikrokontroler Atmega 328.

2. Mengetahui prinsip kerja dari sensor accelerometer dan gyroscope yang
berfungsi untuk menyeimbangkan robot tersebut.

3. Memaksimalkan penggunaan sensor garis agar dapat digunakan sebagai
pengikut garis, dalam robot ini digunakan sensor garis karena dapat
mendeteksi dengan tepat warna hitam.

4. Untuk mengetahui prinsip kerja dan kontrol dari Motor DC ketika sensor

garis mendeteksi.



1.3 Manfaat
Manfaat dari penulisan proposal tugas akhir ini adalah :

1. Tujuan yang ingin dicapai dalam Tugas Akhir ini adalah mempertahankan
posisi robot beroda dua pada kondisi seimbang dan tegak lurus terhadap
permukaan bumi di bidang datar dengan menggunakan metode kontrol
Proporsional Integral.

2. Mengetahui prinsip kerja dari sensor accelerometer dan gyroscope yang
mempunyai fungsi pokok untuk menyeimbangkan robot tersebut dengan
Mikrokontroler Atmega 328 sebagai otak utama robot.

3. Mengoptimalkan fungsi sensor garis sebagai fitur robot agar dapat
digunakan untuk mengikuti garis terutama garis hitam.

4. Untuk mengetahui prinsip kerja dari kontrol Motor DC yang dapat bekerja
dengan 2 kondisi ketika sensor Accelero & Gyro tetap menyeimbangkan
diri dan ketika sensor garis mendeteksi garis yang telah ditentukan untuk

bergerak maju mengikuti garis.



1.4 Batasan Masalah
Batasan masalah pada penelitian Tugas Akhir ini adalah:

1. Robot bergerak bebas atau bergerak sendiri menyesuaikan keseimbangan
maju dan mundur hingga robot tegak lurus sempurna +180° (otomatis).

2. Robot ini hanya dapat menyeimbangkan diri tegak lurus dengan
permukaan bidang datar.

3. Sensor garis yang digunakan adalah Line Hunting Sensor yang
memaksimalkan LED dan Photodioda untuk menangkap dan
memantulkan cahaya.

4. Robot hanya dapat mendeteksi garis hitam sebagai garis yang
dideteksinya jika tidak garis hitam maka robot akan balance atau hanya
bisa berdiri seimbang saja.

5. Robot hanya dapat lurus jika mendeteksi garis hitam, tidak belok ke
kanan maupun ke Kiri.

6. Robot mendeteksi garis untuk diikuti hanya dalam jarak 1cm — 1,5cm,
jika diluar jarak tersebut robot tidak mendeteksi garis.

7. Keadaaan untuk robot aktif hanya dalam keadaan yang cukup
pencahayaan, jika terlalu gelap robot seperti kebingunan unuk
mendeteksi objek atau gerak robot akan kacau.

8. Robot memiliki Sketch Program untuk mendeteksi garis hitam.



1.5 Perumusan Masalah

Adapun perumusan masalah pada tugas akhir dengan judul “Implementasi
Balancing Robot Mengikuti Objek Garis Berbasis Mikrokontroler Atmega 328”
ini adalah sebagai berikut :

1. Bagaimana cara untuk membuat sebuah robot dengan hanya dua roda lalu
bisa otomatis bekerja sendiri menyeimbangkan dengan sensor
Accelero&Gyro sebagai otak penyeimbang.

2. Bagaimana cara sensor garis bekerja sebagai fitur pelengkap robot
mendeteksi sebuah garid untuk diikuti.

3. Bagaimana cara merancang dan membuat balancing robot line follower
berbasis Mikrokontroler Atmega 328 sebagai pemroses semua data

masukan maupun keluaran .

1.6 Metode Tugas Akhir
Berikut ini adalah tahapan-tahapan yang akan di lakukan penulis dalam
melaksanakan tugas akhir adalah:
1. Metode Observasi
Merupakan bagian mengamati sistem kerja tugas akhir dengan diskusi
yaitu untuk melakukan pembahasan dengan pembimbing maupun pihak-

pihak yang terlibat dalam pelaksanaan tugas akhir ini.



2. Metode Literature
Merupakan metode referensi kepustakaan yang di gunakan dalam
mengkaji masalah yang ada seperti mengumpulkan data dari jurnal,buku
dan internet.

3. Metode konsultasi
Merupakan metode konsultasi tanya jawab dengan dosen pembimbing 1
dan dosen pembimbing 2 sehingga penulis mendapat masukan untuk
kesempurnaan dalam penulisan laporan tugas akhir ini.

4. Metode perancangan
Merupakan metode untuk melakukan skema perancangan sistem yang di
mulai dengan mengumpulkan bahan-bahan yang di butuhkan dalam
pembuatan tugas akhir ini.

5. Metode implementasi dan pengujian
Mengimplementasikan sistem yang telah dibuat di tempat pelaksanaan

tugas akhir dan melakukan pengujian pada sistem tersebut.

1.7 Sistematika Penulisan
Tugas akhir ini di jelaskan dalam 5 bab secara sistematis. Adapun
rinciannya adalah sebagai berikut :
BAB | PENDAHULUAN
Pada Bab ini berisi uraian singkat yang meliputi latar belakang
robot, balancing robot dan robot line follower untuk pengambilan

judul, tujuan dan manfaat penulisan, perumusan masalah,



BAB I1

BAB I111

BAB IV

BAB V

pembatasan masalah, metode penelitian, serta sistematika
penulisan laporan.

TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisikan tentang teori dasar dari komponen-komponen
pada Balancing Robot Pengikut Garis yang menunjang dan
berhubungan dalam penulisan laporan tugas akhir ini.
PERANCANGAN ALAT

Bab ini merupakan perancangan awal dari robot. Pada bab ini
memaparkan tahap perancangan robot,dimulai tujuan perancangan,
perancangan diagram blok dan flowchart, perancangan tiap
komponen ke mikrokontroler dan perancangan keseluruhan robot.
PEMBAHASAN

Pada bab ini berisi pengujian fungsi tiap komponen & memaparkan
hasilnya, sampai didapatkan hasil yang di inginkan sesuai dengan

hasil asli. Sehingga dapat disimpulkan alat telah berhasil.

KESIMPULAN DAN SARAN

Berisi kesimpulan dari hasil pengujian yang di dapat dan saran-

saran untuk pengembangan lebih lanjut
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