
i Universitas Kristen Maranatha

REALISASI ROBOT LINE FOLLOWER UNTUK GALELOBOT 2009

Disusun oleh :

Nama : Albert Adryanto

NRP : 0522056

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha,

Jln. Prof. Drg. Suria Sumantri, MPH no. 65, Bandung 40164, Indonesia,

email : einstein.mechatronics@yahoo.ca

albert_einstein_5587@yahoo.co.id

ABSTRAK

Kemajuan teknologi telah meningkatkan kualitas hidup manusia. Salah

satu hasilnya adalah robot. Keberadaan robot telah banyak membantu manusia

untuk meringankan pekerjaan. Salah satu bentuk robot yang paling popular adalah

robot beroda.

Tugas Akhir ini merealisasikan sebuah robot pengikut jalur hitam untuk

mengikuti Kompetisi GALELOBOT 2009. Robot pengikut jalur hitam ini

merupakan robot yang bergerak otonom yang mempunyai misi mengikuti suatu

garis pandu yang telah ditentukan. Dalam perancangan dan implementasinya,

masalah-masalah yang harus dipecahkan adalah sistem penglihatan robot,

arsitektur perangkat keras yang menyangkut perangkat elektronik maupun

mekanik, dan organisasi perangkat lunak untuk basis pengetahuan dan

pengendalian. Tujuan Tugas Akhir ini adalah merancang dan merealisasikan suatu

robot yang mampu mengikuti jalur hitam pada Kompetisi GALELOBOT 2009

dengan menggunakan mikrokontroler ATmega16 dan sensor optik Hamamatsu

P5587. Sistem mekanik robot mengadopsi sistem manuver pada mobil tank.
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Hasilnya memperlihatkan bahwa robot mampu mengikuti jalur hitam pada

lapangan Kompetisi GALELOBOT 2009 yang sudah dimodifikasi dari posisi

START sampai posisi FINISH dengan persentase keberhasilan sebesar 80% dan

rata-rata kelajuan sebesar 5.24 cm/s.

Kata Kunci : Pengikut Jalur Hitam, mikrokontroler ATmega16, sensor optik

Hamamatsu P5587, Kompetisi GALELOBOT 2009.
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ABSTRACT

The development of technology has increased human life quality. One of

the result is a robot. The existance of robot has helped human to do their work and

make it easier to do. One of the most popular form of robot is wheel robot.

In this Final Project is to realizing a black line follower robot for

GALELOBOT Competition 2009. Black line follower robot is one of autonomous

mobile robot that has mission following outonoumosly the guided line. In its

design and implementation, problems that should be solve are system robot vision,

architecture of hardware including electronics and mechanics, and organization of

software for knowledge base and control. The goal of this Final Project is to

design and realize a black line follower robot for GALELOBOT Competition

2009 by using ATmega16 microcontroller and Hamamatsu P5587 optic sensor.

The mechanical system of the robot adopts manuverability system of mobile tank.

The result shows that robot can follow the black line in GALELOBOT

Competition 2009 field that has been modified with percentage of success 80%

with average velocity 5.24 cm/s.
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