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MOTTO :

» “"Jatuh, bangkit lagi. Gagal, coba lagi. Berjuang memang tak
semudah yang dibayangkan, yang penting dari semua itu adalah
jangan pernah menyerahl!!" - SIP

> "Allah tidak akan mengubah nasib seuatu kaum kecuali kaum itu
sendiri yang mengubah apa-apa yang ada pada diri mereka" -
(QS. Ar-Rad : 11)
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ABSTRAK

ROBOT SUMO AUTONOMOUS
(2015 : xiv + 67 Halaman + 46 Daftar Gambar + 14 Daftar Tabel +Lampiran)

DYAH PUSPA PERTIWI

0612 3033 0988

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Teknologi robotika yang begitu pesat membuat orang ingin membuat inovasi
baru. Di beberapa Negara maju, penggunaan robot sudah tidak didominasi oleh
kepentingan industri saja, tetapi juga sudah mengarah kedalam dunia pendidikan,
rumah tangga, hiburan, seni, dan olah raga. Salah satu robot yang dimaksud yaitu
robot sumo. Pada tugas akhir ini dibuat Robot Sumo Autonomous yang diadopsi
dari pertandingan robot sumo. Robot sumo ini harus mendorong lawannya hingga
keluar arena, apabila robot sumo tersebut berhasil mendorog lawannya keluar
arena, maka robot tersebut dinyatakan menang. Robot ini menggunakan sensor
inframerah GP2D12 yang berfungsi sebagai sensor pendeteksi lawan. Selain itu,
robot sumo juga menggunakan sensor garis sebagai pendeteksi garis putih yang
merupakan batas tepi arena. Apabila robot mendeteksi adanya garis, maka robot
akan bergerak menjauh dari garis tersebut supaya tidak keluar dari arena. Arduino
Uno berfungsi sebagai pusat pengendali sistem secara keseluruhan, sedangkan
penggeraknya digunakan motor DC. Dari hasil pengujian yang telah dilakukan,
robot sumo sudah berjalan sesuai yang diinginkan dan program yang dibuat telah

berjalan sesuai dengan perancangan.

Kata Kunci : Robot, Arduino Uno, Sensor GP2D12



ABSTRACT

SUMO ROBOT AUTONOMOUS
(2015: xiv + 67 pages + 46 lists of images + 14 lists of table + attachment)

DYAH PUSPA PERTIWI

0612 3033 0988

ELECTRICAL ENGINEERING

TELECOMMUNICATION ENGINEERING STUDY PROGRAM

STATE POLYTECHNIC SRIWIJAYA

Robotics technology which so rapidly makes people wants to create new
innovations. In some developed countries, the use of robotic is not dominated by
industry interests, but also has led into the world of education, public,
entertainment, arts, and sports. One of the robots is a sumo robot. At this final
report Autonomous Sumo Robot adopted from sumo robot competition. sumo
Robot should push his opponent up off the arena, where of the sumo robot
successfully pushed his opponent out of the ring, then the robot is declared
winning. This robot uses infrared sensors GP2D12 which serves as a detection
sensors of opponent. In addition, the sumo robot also uses line sensor as detection
sensor of white line which is the boundary edge of the arena. If the robot detects
the presence of the line, then the robot will move away from the line in order not
to come out of the arena. Arduino Uno to function as the central control of the
overall system, and for the driving is using a DC motors . From the results of the
testing that have been made, the robot sumo is successfully as expected and the

program has been successfully made in accordance with the design.

Keyword: Robot, Arduino Uno, Sensor GP2D12
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