
PENGAPLIKASIAN SENSOR WARNA SEBAGAI KONTROL
GERAK ROBOT PENARI HUMANOID

LAPORAN AKHIR

Disusun Untuk Memenuhi Syarat Menyelesaikan Pendidikan Diploma III
Pada Jurusan Teknik Elektro Program Studi

Teknik Telekomunikasi

OLEH

BIMA ABDI PERDANA
(0611 3033 0984)

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

PALEMBANG

2014



ii

PENGAPLIKASIAN SENSOR WARNA SEBAGAI KONTROL
GERAK ROBOT PENARI HUMANOID

Oleh :

BIMA ABDI PERDANA
(0611 3033 0984)

Menyetujui,

Pembimbing I Pembimbing II

Sopian Soim, S.T.,M.T Aryanti, S.T.,M.Kom
NIP. 197103142001121001 NIP. 197708092002122002

Mengetahui,

Ketua Jurusan Ketua Program Studi
Teknik Elektro Teknik Telekomunikasi

Ir. Ali Nurdin, M.T Ciksadan,S.T.,M.kom
NIP. 196212071991031001 NIP. 196809071993031003



iii

Motto

☆ Jangan remehkan keajaiban,keajaiban hanya terjadi pada
mereka yang tak pernah menyerah

☆ “Sesungguhnya sesudah kesulitan itu ada kemudahan,
maka apabila kamu telah selesai (dari suatu urusan),
kerjakanlah dengan sungguh-sungguh urusan yang
lain dan hanya kepada Tuhanlah hendaknya kamu
berharap
(Q.S. An-Nasyrh 94:6 & 8)

Kupersembahkan Kepada :

♥ Kedua Orang Tuaku
tercinta, Bapak
Atmawijaya E.P dan Ibu
Sri Elyana

♥ Adikku tersayang,
Meilina Chealsea
Flowerika

♥ Seluruh keluargaku yang
mendo’akan ku

♥ Teman-teman
seperjuangan 6ETB

♥ Almamaterku



iv

ABSTRAK

PENGAPLIKASIAN SENSOR WARNA SEBAGAI KONTROL GERAK
ROBOT PENARI HUMANOID
(2014: xiv : 101 Halaman + 83 Gambar + 14 Tabel + 10 Lampiran)

BIMA ABDI PERDANA
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Sensor adalah alat untuk mendeteksi atau mengukur sesuatu, yang digunakan
untuk mengubah variasi mekanis, magnetis, panas, sinar dan kimia menjadi
tegangan dan arus listrik. sensor warna adalah alat yang digunakan untuk
mendeteksi adanya suatu warna pada suatu latar dan diubah menjadi tegangan dan
arus listrik. Sensor warna ini digunakan untuk perlombaan robot, pada
perlombaan ini robot dituntut untuk mengenali zona tarian yang terdiri dari salam
pembuka, tarian inti, dan salam penutup. Laporan Akhir ini menjelaskan tentang
prinsip kerja pada rangkaian Sensor warna yang diaplikasikan pada kontrol gerak
tari robot humanoid. Adapun prinsip kerja tersebut adalah saat photodiode
menerima cahaya bias cahaya maka resistansinya akan besar sehingga output yang
dikeluarkan oleh komperator adalah 0, dan pada saat  photodiode tidak menerima
cahaya makaresistansinya akan kecil sehingga photodiode menjadi sumber
tegangan dan output yang dikeluarkan oleh komperator adalah 1. Dari hasil
pengukuran, alat ini dapat bekerja dengan baik.

Kata Kunci : Humanoid, Sensor Warna
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ABSTRACT

APPLICATION OF COLOUR SENSOR AS HUMANOID DANCE ROBOT
MOTION CONTROL
(2014: xiv + 101 Page + 83 Image + 14 Table + 10 Appendix)

BIMA ABDI PERDANA
ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT
STUDY PROGRAM OF TELECOMMUNICATIONS ENGINEERING
POLYTECHNIC STATE SRIWIJAYA

The sensor is a tool to detect or measure something, which is used to change a
variety of mechanical, magnetic, heat, light, and chemical into voltage and
electrical current. And the colour sensor is a device used to detect the presence of
a colour on a background and converted to voltage and amperage. The colour
sensor is used for robot competition, in this competition the robot must be
required to recognize the dance zone. This Final Report describes the working
principle of the sensor circuit colour applied to control a humanoid robot dance.
The working principle is when a photodiode receiving light refraction so large
that the resistance will be released by komperator output is 0, and at the time of
the photodiode does not receive light then the resistance will be small so that the
photodiode into a voltage source and the output is released by komperator 1.
From the of measurement results, it can work well.

Keyword: Humanoid, Colour Sensor
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