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ABSTRAK 
 

Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) Divisi Battle tahun 2010 
memperlombakan robot dengan kemampuan pengenalan citra (image) melalui 
kamera, karena objek yang diperebutkan adalah bola-bola berwarna tertentu yang 
diletakkan di tempat-tempat tertentu. Selain itu robot harus dapat mengenali goal 
atau gawangnya sendiri agar tidak salah memasukkan bola.  

Pada Tugas Akhir ini, robot mobil pemain bola dibuat dengan 
menggunakan bahan besi untuk membuat rangka robot. Sistem gerak  robot 
menggunakan differensial drive dengan aktuator berupa dua buah motor DC 7.5V 
100rpm, selain itu pada robot diberi suatu gripper yang digerakan oleh dua buah 
motor servo dan satu buah motor dc untuk mengambil bola. Sensor-sensor yang 
digunakan adalah sensor jarak ultrasonik untuk mengukur jarak robot dengan 
lingkungan sekitarnya dan sensor kamera CMUCam2+ untuk mendeteksi warna 
bola. Robot dikontrol menggunakan pengontrol mikro ATmega32 dan 
Attiny2313. 

Algoritma yang digunakan yaitu robot akan berjalan menyusuri maze. 
Selama robot berjalan dalam maze, robot akan mengoreksi posisinya agar tidak 
menabrak dinding. Kemudian robot akan bergerak menuju posisi masing-masing 
bola yang letaknya sudah tetap. Setelah bola ditemukan, bola akan diambil dan 
disimpan. Lalu robot akan mencari bola yang lainnya, mengambil dan kemudian 
akan memasukkannya ke goal. 

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa robot 
mobil dapat bermanuver menelusuri maze, mendeteksi warna dan koordinat bola 
dengan menggunakan bantuan CMUCam2+ dan robot dapat mengambil serta 
memasukkan bola ke goal untuk konfigurasi lapangan yang tetap.  
 
 
 
Kata Kunci : KRCI-2010, Sensor Kamera CMUCam2+, Sensor Jarak Ultrasonik, 

Pengontrol Mikro Atmega32, Pengontrol Mikro Attiny2313 
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ABSTRACT 
 

 Indonesia Smart Robot Contest (KRCI) Battle Division robot race in 2010 
with the ability of image recognition through the camera, because the contested 
object is a specific colored balls which placed in certain place. In addition, the 
robot must be able to recognize it’s own goal in order not to insert the ball in a 
wrong goal.  
 At this Final Project, the car robot of soccer player made of the iron 
framework of a robot. Robot movement using the differensial drive system with 
actuator form two 7.5V DC 100rpm motor, in addition to the robot gripper is 
given a movement by two servo motors and one dc motor to pick up the ball. 
Sensors used are ultrasonic distance sensor to measure the distance a robot with 
the environment and CMUCam2 + camera sensor to detect the ball's color. Robot 
is controlled using the ATmega32 micro-controller  and Attiny2313.  
 Algorithm used in the robot is the robot will move in maze. During the 
robot’s moving in the maze, the robot will correct it’s position in order not to hit 
the wall. Then the robot will move toward the position of each ball which position  
has been fixed. After the ball was found, the ball will be put and stored. Then the 
robot will search for another ball, take  and then put it into the goal. 

Based on experiments that can be said that the car robot maneuver through 
the maze, to detect the ball’s color and coordinate using the assistance CMUCam2 
+ and the robot can take and put the ball into the goal for a fixed field 
configuration. 
 
 
 
 
 
 
Key word : KRCI-2010, CMUCam2+ Camera Censor, Ultrasonic Distance 
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