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ABSTRAK 

 

 

Pada masa sekarang ini perkembangan teknologi robotika semakin maju. 

Teknologi robotika menjadi salah satu bidang yang dapat berkembang karena 

robot dapat membantu manusia dalam melakukan pekerjaan. Semua ini membuat 

manusia merasa lebih cepat dan mudah dalam melakukan berbagai pekerjaannya.  

Pada Tugas Akhir ini telah direalisasikan robot yang dapat bergerak secara 

mandiri dengan bantuan sensor dan dapat menjejak jalur warna sebagai panduan 

untuk pergerakan robot. Robot dilengkapi dengan sensor visual CMUCam2+, 

yang akan merekam citra untuk mendapatkan data jalur warna yang diinginkan. 

Sebagai pengontrol robot, digunakan pengontrol mikro ATmega16 untuk 

mengolah data jalur warna dari CMUCam. Hasil keluaran data tersebut akan 

dijadikan referensi untuk pergerakan robot yang menggunakan dua buah motor 

DC . 

Robot yang direalisasikan dengan menggunakan sensor CMUCam2+ diuji 

dengan intensitas cahaya ruangan 87 lux. Untuk jalur yang memiliki persilangan 

dengan warna yang sama, robot tidak dapat menentukan arah posisi tujuan atau 

robot berhenti pada titik persilangan. Untuk jalur yang tidak memiliki warna yang 
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sama, robot dapat berhasil bergerak dari posisi awal sampai posisi tujuan. 

Keberhasilan robot ditentukan oleh bentuk jalur dan intensitas cahaya. Agar tidak 

terpengaruh oleh intensitas cahaya maka robot mobil ditambahkan penutup pada 

sekeliling CMUCam2+ dan diuji pada intensitas cahaya 18 lux dan 87 lux. Robot 

mobil tersebut berhasil menjejak jalur dengan menggunakan ke dua intensitas 

cahaya ruangan. 

Kata kunci: ATmega16, CMUCam, Robot Mobil, Jalur Berwarna. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 iii 

REALIZATION OF AUTONOMOUS ROBOT TRACER  

USING DETECTION BASED ON CMUCAM   

 

Composed by: 

Name  : Deni Purnawan 

Nrp :  0422029 

 

Electrical Engineering, Maranatha Cristian University,  

Jl. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no.65, Bandung, Indonesia,  

email : vinsensius29@yahoo.com  

 

ABSTRACT 

 

At this irresistible technology era, the development of robotic technology 

is much more improving. The robotic technology becomes one of the broadest line 

of work at this time because of its functional quality. It can help people doing 

their jobs with faster and easier. 

In this final assignment, a robot has been newly realized. This robot can 

move independently with the help of cencor and amazingly can trace the colour 

line as the aim of the robot movement. This robot is also completed with visual 

censor CMUCam2+,  which will give the image captured in order to gain the 

desired colour line data. As robot’s controller, micro ATmega16 controller  has 

been used to process the colour line data from CMUCam. This data process will 

be used by robot using 2 DC motors for its movement. 

This robot which used CMUCam censor has been tested with 87 lux 

lightroom intensity. For the line with the same colour crossing, the robot 

unfortunately cannot decide its destination position or it stop right at the crossing 

point. For the line without the same colour, the robot can move successfully from 
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start position to its destination position. The robot’s success depends on the line 

and the light intensity. In order to disaffect the light intensity, the cover has been 

used around CMUCam and has been tested at 18 lux and 87 lux light intensities. 

This mobile robot can trace successfully using the two of lightroom intensities. 

Key words: ATmega16, CMUCam, Mobile Robot, Colour Line. 
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