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ABSTRAK 
 

 

ANALISA KEBUTUHAN DAYA PADA ROBOT LINE 

FOLLOWER DENGAN SEL SURYA 

Karya tulis ilmiah berupa SKRIPSI, 18 JULI 2017 

Muhammad Fajri Alfarisi, dibimbing oleh Evelina, S.T.,M.Kom dan 

Yudi Wijanarko, S.T., M.T 

Analysis of power requirements on line follower robot with solar cell 

52 Halaman,4 tabel,34 Gambar,20 Lampiran 

 

Penerapan Sel Surya sebagai pembangkit energi listrik tenaga 

sinar matahari merupakan sumber energi listrik ramah lingkungan 

murah dan efisien, salah satu pengimplementasian adalah sebagai 

sumber energi untuk penggerak robot sehingga dapat mendukung 

kinerja robot yang beroperasi secara berlanjut.  

Pengujian dilakukan dengan alat bantu luxmeter, stopwatch, 

Ampermeter dan voltmeter didapatkan bahwa penyerapan daya listrik 

yang mampu diserap dan disimpan pada sel baterai lithium 

dipengaruhi oleh kondisi intensitas pencahayaan dan lama waktu 

penyinaran Dari hasil pengujian dengan tiga variable waktu uji yaitu 

pukul 10.25, 12.30, dan 15.30  didapatkan data nilai intensitas masing 

masing sebesar 54900 lux, 68900 lux,dan 45800 lux.  

Adapun hasil uji nilai penyerapan tegangan dan arus pada 

masing masing waktu pengujian dilakukan dengan pengujian variatif 

bentuk pergerakan robot, yaitu kondisi jalan lurus, belok kanan, dan 

belok kiri, dengan hasil data pengujian nilai tertinggi secara berurut 

pada pukul 12,30, 10.25, dan 15.30. pengunaan daya listrik yang 

dibutuhkan pada proses pergerakan robot pada keadaan belok kiri dan 

belok kanan cenderunng lebih tinggi dengan nilai 17,5 V — 1,5 A , 

sedangkan pada kondisi lurus memnbutuhkan  17 V - 0,98 A. 

 

Kata Kunci : sel surya,robot,line follower,solar charger,daya,ardunio mega 
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ABSTRACT 
 

 

ANALYSIS OF POWER REQUIREMENTS ON LINE 

FOLLOWER ROBOT WITH SOLAR CELL  

Scientific paper in the form of final project, 18 th of july, 2017 

Muhammad Fajri Alfarisi, supervised by Evelina, S.T.,M.Kom dan 

Yudi Wijanarko, S.T., M.T 

Analisa kebutuhan daya pada robot line follower dengan sel sura 

52 Page,4 tables,34 Pictures,20 Attachment 

 

Aplicating solar cells as solar-lighted power plants is a 

environmmentall friendly electricity source that cheap and efficient, 

one of the implementation is as energy source for robot drive so that 

energy can support the robot performance continuously, 

testing is done wit the help of helping tools luxmeter and 

stopwatch with the help of ampermeter and voltmeter we can conclude 

that absorption of electrical power that can be absorbed and saved in 

lithium battery’s cell affected by instensit condition and watering 

duration,from the result of the test with 3 test time variable that is at 

10.25,12.30 and 15.30 obtained value data intensity each date vary 

from 54.900 lux, 68900 lux and 45000 lux.  

As for the result absorpotion voltage and current at each test 

time done eith variates test of the shapes of the robot movements that 

is straight move conditions turn right and turn left,eith the result of 

testing the highey value in sequence at 10.25am,12.30 and 15.30. use 

of electrical power required on the robot movement process on the left 

turm state and right turn state to be higher with value 17,5 V – 1,5 A 

in straight condition required 17 V – 0,98 A   
 

Keywords : solar cell,robot,line follower,solar charger,power,arduino mega 
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