
Abstrak 
 

Pada saat ini teknologi robot berkembang dengan sangat cepat. 

Robot-robot tersebut banyak digunakan dalam berbagai bidang seperti: 

bidang penelitian, industri, kedokteran, eksplorasi ruang angkasa dan lain-

lain. Salah satu jenis robot yang banyak digunakan dalam bidang industri 

yaitu robot yang dapat mengikuti lintasan garis tertentu (line follower 

robot). Pada umumnya robot tipe ini berbentuk kendaraan.  

Realisasi hardware dari line follower robot menggunakan 

penjejakan sensor inframerah untuk mendeteksi garis lintasan berwarna 

hitam pada bidang alas berwarna putih. Sensor yang digunakan berupa 

sensor optocoupler sebanyak enam buah. Pengaturan kecepatan dari 

motor dc dilakukan dengan metoda PWM oleh mikrokontroler. 

Mikrokontroler ATMega16 ini juga sebagai pengatur kerja antara satu 

komponen dengan yang lain. Metoda pengendalian yang digunakan 

adalah logika fuzzy, namun proses perhitungan logika fuzzy dilakukan di 

luar mikrokontroler, dengan menggunakan software petrafuz. Hasil input 

dan output logika fuzzy tersebut kemudian disimpan ke dalam 

mikrokontroler. Lintasan yang diuji coba berupa garis lintasan lurus, belok 

melengkung dan persimpangan.  

Hasil percobaan yang dilakukan menunjukkan bahwa kendaraan 

dapat mengikuti bentuk garis lintasan yang harus diikuti. Jadi dapat 

disimpulkan, realisasi kendaraan secara hardware berhasil dibuat. 

Sedangkan untuk pengendali dengan logika fuzzy, hasil yang dicapai 

masih belum sempurna. Hal ini karena penulis mengalami kesulitan dalam 

membuat program pengendali logika fuzzy. Sehingga pengendali logika 

fuzzy yang dipakai belum dapat dilakukan oleh mikrokontroler sendiri. 
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Abstract 
 

In the past few years, the development of robotic technology is 

growing very rapidly. Those robots are use in many different fields, such 

as: experimental, medical, industrial, space exploration and etc. One type 

of robot that commonly use in industrial fields is a line follower robot.  

This final project goal is to make a realization of a line follower robot 

using fuzzy logic controller. This robot is using six infrared sensors 

(optocoupler sensor) to detect a black line in a white background. The dc 

motor speed is controlled by microcontroller’s PWM output. This 

microcontroller also works as a control center for other components. The 

controller of this line follower robot is using a fuzzy logic control. However 

the computation of fuzzy logic Is done by using Petrafuz software. Then 

the input and output value from Petrafuz software will be store in 

microcontroller.  The shapes of tracks that will be test are a straight line, a 

slope curve with 900 angle and a cross section. 

The experiment showed that the line follower robot is capable in 

following the shapes of  tracks. From the result, we can say that the 

realization of a line follower robot is succeed. However for the fuzzy logic 

controller is not perfect. This because the computation process of fuzzy 

logic is not done by microcontroller itself. 
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