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ABSTRACT 

DESIGN OF ROBOT OBJECT FOLLOWER WITH LIGHT SENSOR AND 

ULTRASONIC APPLICATION 

(2017.viii+43 Page+Table of content+Table of figure+List of table+ 

Bibliography+Attachment) 

 

MUHAMMAD AIDIL FITRIYANSYAH 

061430320230 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

A robot is a set of mechanical tools that can perform physical tasks to help 

humans in doing difficult, dangerous, or boring jobs, either by control or control 

of humans or by giving the program first (artificial intelligence) in order to work 

automatically. One type of robot is a wheeled robot that has various uses and 

purposes such as object following that uses various types of sensors, ultrasonic 

sensors, infrared sensors, color sensors and other sensors that can detect objects 

nearby. 

The design of the robot follower of this object can move by detecting the object 

using a light sensor to activate the motor and keep the distance between the object 

and the robot using the ultrasonic sensor. In the process of object pendektesian as 

well as the distance between objects and robots is applied on the speed settings of 

robot motors, which are used to adjust the movement and distance of the robot 

against the object. 

From the results of data retrieval on the robot object follower, it is found that the 

light sensor can detect the object well at a distance of 3-15 cm, when ultrasonic 

detects object distance > 5 cm robot goes fast and when < 5 cm the robot will 

slow down. 
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ABSTRAK 

RANCANG BANGUN ROBOT PENGIKUT OBJEK DENGAN APLIKASI 

SENSOR CAHAYA DAN ULTRASONIC 
(2017.viii+43 Halaman+Daftar Isi+Daftar Gambar+Daftar Tabel+ Daftar 

Pustaka+Lampiran) 

 

MUHAMMAD AIDIL FITRIYANSYAH 

061430320230 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Robot adalah seperangkat alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik untuk 

membantu manusia dalam melakukan pekerjaan yang sulit, berbahaya, maupun 

membosankan, baik dengan pengawasan atau kontrol dari manusia maupun 

dengan memberikan program terlebih dahulu (kecerdasan buatan) agar dapat 

bekerja secara otomatis. Salah satu jenis robot ialah robot beroda yang memiliki 

berbagai kegunaan dan keperluan seperti object following yang menggunakan 

berbagai jenis sensor yaitu sensor ultrasonic, sensor inframerah, sensor warna 

serta sensor lainnya yang dapat mendeteksi objek disekitarnya.  

Rancang bangun robot pengikut objek ini dapat bergerak dengan mendeteksi objek 

menggunakan sensor cahaya untuk mengaktifkan motor dan menjaga jarak antara 

objek dan robot dengan menggunakan sensor ultrasonic. Pada proses pendektesian 

objek serta jarak antar objek dan robot ini di aplikasikan pada pengaturan kecepatan 

motor robot, yang digunakan untuk  menyesuaikan pergerakan dan jarak robot 

terhadap objek.  

Dari hasil pengambilan data pada robot pengikut objek, didapat bahwa sensor cahaya 

dapat medeteksi objek dengan baik pada jarak 3-15 cm, saat ultrasonik mendeteksi 

jarak objek > 5 cm robot berjalan cepat dan saat < 5 cm robot akan melambat. 

 

Kata-Kunci :  Robot Pengikut, Sensor Cahaya,  Sensor Ultrasonic, Motor DC. 
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