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Abstrak 
Pada era digital ini semakin banyak otomatisasi peralatan yang membantu dan mempermudah 
aktifitas atau kegiatan kehidupan manusia. Otomatisasi peralatan tersebut tidak terlepas pada 
faktor penerapan teknologi khususnya pada bidang robotika. Dengan adanya implementasi 
robot dalam kehidupan manusia, banyak pekerjaan manusia dapat digantikan dengan baik oleh 
robot dan resiko kesalahan dan resiko terjadinya hal yang biasa timbul karena kecerobohan 
manusia dapat dikurangi. Salah jenis robot yang bekerja secara otomatis yaitu robot line 
follower. Robot line follower bergerak berdasarkan jalur garis hitam yang dibuat. Pada penelitian 
yang sudah pernah dilakukan oleh peneliti lain, robot line follower dibuat umumnya belum 
diimplementasikan secara nyata untuk membantu manusia secara langsung di dalam 
kehidupan manusia. Robot line follower tersebut juga tidak memiliki mekanisme mematikan dan 
menghidupkan alatnya tanpa harus menyentuh robot line follower tersebut. 
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Latar Belakang 

Sistem otomatisasi berhubungan dengan penerapan teknologi yang banyak memberikan 
manfaat dan kemudahan di dalam kehidupan manusia. Penerapan teknologi yang dimaksud di 
atas salah satunya adalah teknologi di bidang robotika. Pada bidang robotika secara umum 
terbagi dua kriteria robot yaitu robot autonomous dan robot kontrol. Robot autonomous adalah 
robot yang yang dapat bekerja tanpa harus dikontrol secara langsung oleh manusia sedangkan 
robot kontrol yaitu robot yang harus dikendalikan secara langsung oleh manusia (Mada sanjaya, 
2016:6). Salah satu jenis robot autonomous yang dapat membantu dan menggantikan tugas 
manusia yaitu robot line follower yang berfungsi untuk mengangkut barang dari satu tempat ke 
tempat lainya.  

Fungsi dari robot line follower pengangkut barang ini juga dapat mengurangi resiko kerugian 
yang timbul akibat human error, contoh human error tersebut yaitu adanya kemungkinan 
jatuhnya barang ketika orang membawa barang kurang hati-hati. Secara umum tombol power 
on/ off untuk menghidupkan atau mematikan robot line follower berada pada body dari robot 
tersebut. Hal ini membuat pengguna atau operator robot line follower pengangkut barang 
menjadi kesulitan dalam mematikan robot tersebut yang sedang dalam posisi berjalan pada 
garis.    

Tinjauan Pustaka  

Definisi Robot 

 Definisi dari robot yaitu sebuah alat mekanik yang dapat bekerja secara terus-menerus 
untuk menbantu pekerjaan manusia, yang dalam menjalankan tugasnya dapat dikontrol 
langsung oleh manusia ataupun bekerja secara otomatis sesuai program yang telah 
ditanamkan pada chip kontroler robot [5]. Di masyarakat robot dikenal sebagai alat mekanik 
yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, 
ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan terlebih dahulu. Istilah robot berasal 
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dari bahasa Cheko “robota” yang berarti pekerja atau kuli yang tidak mengenal lelah atau 
bosan. Saat ini hampir tidak ada orang yang tidak mengenal robot, namun pengertian robot 
tidaklah dipahami secara sama oleh setiap orang. Sebagian membayangkan robot adalah suatu 
mesin tiruan manusia (humanoid), meski demikian humanoid bukanlah satu-satunya jenis robot.  

Dalam kamus Oxford diperoleh pengertian robot adalah a machine capable of carrying out a 
complex series of actions automatically, especially one programmed by a computer (sebuah 
mesin yang mampu melakukan serangkaian tugas rumit secara otomatis, terutama yang 
diprogram oleh komputer). Robot Institute of America memberikan definisi robot sebagai a 
reprogammable multifunctional manipulator designed to move materials, parts, tools or other 
specialized devices through variable programmed motions for the performance of a variety of 
task (sebuah manipulator multifungsi yang mampu diprogram, didesain untuk memindahkan 
material, komponen, alat, atau benda khusus lainnya melalui serangkaian gerakan terprogram 
untuk melakukan berbagai tugas). Berbeda dengan International Standard Organization (ISO 
8373) mendefinisikan robot sebagai an automatically controlled, reprogrammable, multipurpose, 
manipulator programmable in three or more axes, which may be either fixed in place or mobile 
for use in industrial automation applications (sebuah manupulator yang terkendali, multifungsi, 
dan mampu diprogram untuk bergerak dalam tiga aksis atau lebih yang tetap berada di tempat 
atau bergerak untuk digunakan dalam aplikasi otomasi industri). 

Teori Sensor Garis Analog TCRT5000 
Sensor TCRT5000 adalah komponen elektronika terintegrasi buatan Vishay yang 

memuat pemancar dan detector infra merah dalam satu komponen terpadu. Konstruksi 
komponen yang terdapat pada sensor TCRT5000 telah diatur sedemikian rupa 
sehingga sumber emisi cahaya infra merah dan komponen sensor/ detektornya berada 
pada arah yang sama, dengan demikian mampu mendeteksi keberadaan objek yang 
mendekat dengan cara mendeteksi pantulan sinar merah yang terpancarkan dan 
memantul pada permukaan objek tersebut.  

Untuk tampilan sensor TCRT5000 dapat dilihat pada gambar 2.1. Cahaya infra 
merah yang diemisikan komponen ini memiliki panjang gelombang 950 nanometer yang 
kasat mata. Komponen yang terdapat pada sensor TCRT5000 adalah phototransistor 
dan lampu LED. Pada gambar 2.2 dapat dilihat bagaimana cara kerja sensor garis 
analog TCRT5000. Cahaya lampu yang dikeluarkan Led dan diterima oleh photodiode. 
Jika pantulanya melewati garis hitam maka cahaya pantulan sedikit, jika melewati garis 
putih maka pantulan cahaya ke photodiode/ phototransistor banyak. Alasan pemilihan 
sensor TCRT5000 ini karena sensor ini  mudah dikonfigurasikan dengan mikrokontroler 
karena sudah banyak tutorial pembuatan suatu sistem atau alat dengan sensor ini dan 
banyak penjual komponen ini yang menyediakan sensor TCRT5000 sudah termasuk 
dengan modul boardnya  [6]. 

 
 
 
 

 
 
 

 
 
 

Gambar 2.1. Sensor garis analog TCRT5000 dengan modul board [6] 
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Table 2.1. Table spesifikasi Sensor Garis Analog [7] 

Pin 
Nama kaki 

sensor 
Posisi 

Pemasangan 
 

Fungsi 

1 VCC 5V Tegangan dengan daya 5V DC 

2 Ground GND Grounding  

3 DO Pin Digital Koneksi Dengan Logika 1 / 0 

4 AO Pin Analog Koneksi Dengan Logika Range 1-n 

 
 
 
 

 
 
 
 
 

Gambar 2.2. Karakterisik Sensor Garis Analog [8] 
Pada tabel 2.1 dapat dilihat bagaimana konfigurasi dan fungsi dari kaki pin 

sensor TCRT5000. 
 

Robot Line follower 

 Pengertian robot line follower adalah robot yang dapat berjalan mengikuti sebuah 

lintasan, ada yang menyebutnya dengan line tracker, line tracer robot, dan sebagainya [11]. 

Prinsip kerja robot line follower yaitu mengikuti garis hitam yang telah dibuat.  Dalam 

Perancangan robot line follower digunakan 2 sensor analog dan 2 motor DC dan mekanik roda 

aktif [12].  Untuk lebih jelas maka penulis akan menyebutnya dengan sensor kiri, sensor kanan, 

motor kiri, dan motor kanan. Terdapat tiga logika kondisi pergerakan yang terdapat pada robot 

line follower.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.4. Kondisi Pergerakan Lurus [12] 
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Pergerakan pada gambar 2.4 menerangkan bahwa sensor kiri dan sensor kanan membaca 

warna putih, maka robot line follower akan melaju lurus. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.5. . Kondisi Pergerakan Belok Kiri [12] 

Gambar 2.5 menerangkan bahwa jika sensor kiri membaca garis hitam, dan sensor kanan 

masih mendeteksi warna putih, maka terjadi belok kiri. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 

2.6.  Kondisi Pergerakan Belok Kanan [12] 

Gambar 2.6 menerangkan bahwa jika sensor kanan membaca garis hitam, dan sensor kiri masih 

mendeteksi warna putih, maka terjadi belok kanan. Ketiga logika pergerakan robot line follower 

tersebut akan diterapkan pada saat perancangan alat dan algoritma program pada rancangan. 
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Pembahasan 

Pengujian Kode Program Arduino 
Pada tahapan selanjutnya yaitu tahapan pengujian kode program Arduino IDE. Kode 

program yang dituliskan pada software Arduino IDE dapat dilihat pada gambar 4.1, gambar 4.2, 
gambar 4.3, gambar 4.4, gambar 4.5, dan gambar 4.6. Kode program tersebut berisikan alur 
program dari deklarasi pin, penetapan input dan output, penetapan library kode program, alur 
program pengkondisian, dan penetapan instruksi perulangan. Setiap komponen yang 
dihubungkan dengan mikrokontroler dan berstatus menjadi pin sinyal akan dideklarasikan pada 
pin analogi digital sebagai input ataupun output. Kode program yang dituliskan pada software 
Arduino IDE tersebut sebelum dilakukan pengujian compile dan upload maka sebelumnya 
dilakukan pengaturan pemilihan tipe board mikrokontroler Arduino terlebih dahulu dan dilakukan 
pemilihan port yang terkoneksi antara mikrokontroler dan software Arduino. Cara pemilihan tipe 
board Arduino tersebut dilakukan dengan cara mengklik menu Tools, pilih menu Board, dan 
pilih tipe board Arduino Uno yang kita pakai. Cara memilih port yaitu dengan klik tools, dan pilih 
menu port dan lihat port mana yang ada tulisan Arduino Uno. Setelah itu maka kode program 
pada software Arduino IDE siap untuk dilakukan pengujian compile dan upload. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 4.1 Kode program robot line follower bagian kesatu 
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Gambar 4.2 Kode program robot line follower bagian kedua 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.3 Kode program robot line follower bagian ketiga 
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Kesimpulan 

1. Robot Line Follower Yang Dirancang Dapat Berjalan Dengan Baik Menggunakan 
Mikrokontroler Atmega328 Dan Dapat Mengikuti Jalur Garis Hitam Dengan Baik. 

2. Robot Line Follower Yang Buat Oleh Peneliti Dapat Diimplementasikan Dengan 
Keranjang Pengangkut Barang Untuk Mengangkut Barang Dan Robot Line Follower Ini 
Dapat Menjadi Konsep Pengangkutan Barang Untuk Skala Yang Lebih Besar. 

3. Robot Line Follower Dapat Dikontrol Power On/ Offnya Menggunakan Aplikasi Yang 
Telah Ditanamkan Pada Handphone Android. 

4. Berdasarkan Hasil Pengujian Yang Dilakukan Terhadap Pemasangan Posisi Sensor Ke 
Depan, Ke Samping, Dan Ke Belakang Didapatkan Bahwa Posisi Sensor Menghadap 
Ke Depan Dengan Penggunaan Hanya Dua Buah Sensor Saja Lebih Baik Dalam 
Berbelok Dan Mengikuti Garis Hitam Dibandingkan Dengan Dengan Posisi Sensor 
Menghadap Ke Belakang Dan Ke Samping. 
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