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Prototipe Robot Line Follower Untuk Tunanetra Berbasis Mikrokontroller 

AVR-ATmega328 Dengan Board Modul Arduino Uno R2  

 

 

Ginong Pratidhina Nur Muhammad 

NIM. 08650002 

 

 

INTISARI 

 

Alat bantu berjalan bagi tunanetra sampai dengan saat ini sebagian besar hanya 

menggunakan tongkat khusus, tongkat berwarna putih atau perak dengan garis 

merah horizontal di bagian tengahnya. Alat bantu tersebut dalam penggunaanya 

masih bersifat manual. Tunanetra tersebut seringkali harus berfikir keras dalam 

menghafal jalur dari suatu jalan tertentu dan juga seringkali salah arah dalam 

mengambil jalur tertentu dari sebuah jalan dalam suatu tempat atau komplek 

bangunan. Untuk memecahkan permasalahan tersebut, maka diperlukan sebuah 

penelitian tentang inovasi baru pengganti tongkat sebagai alat bantu tunanetra 

berjalan. 

 

Studi ini merupakan sebuah pengembangan sistem dari sistem robotika yang 

memakai metode SDLC (Software Development Life Cycle). Urutan Aktivitas 

yang dilakukan pada studi ini antara lain : analisis kebutuhan sistem, perancangan 

sistem, implementasi sistem dan pengujian sistem. 

 

Prototipe robot pengikut garis berbasiskan mikrokontroller AVR-ATMega328 dan 

board modul Arduino UNO R2 berhasil dibuat pada studi ini. Selanjutnya setelah 

dilakukan uji fungsionalitas diperoleh hasil bahwa seluruh fungsi yang dimiliki 

robot pengikut garis ini telah berjalan sesuai dengan fungsinya. Disamping itu, 

berdasarkan pada uji usabilitas yang dilakukan terhadap 5 responden (tunanetra), 

diperoleh hasil bahwa robot mudah digunakan dan dapat memberi petunjuk 

tentang jalur yang dilalui dengan jelas. Akan tetapi, prototipe robot ini masih 

memiliki kekurangan pada proses kepekaan penyensoran garis yang masih 

bergantung kepada daya yang dimiliki baterai tersebut sehingga jika daya pada 

baterai melemah maka kepekaan sensor akan berkurang. 

 

Kata kunci : Tongkat, Tunanetra, SDLC, AVR-ATMega328, Arduino UNO R2, 

Robot pengikut garis, Sensor, Jalur. 



 

xvii 

 

Line Follower Robot Prototype for the Blind People Based AVR-ATMega328 

Microcontroller With Module Board Arduino Uno R2 

 

 

Ginong Pratidhina Nur Muhammad 

NIM. 08650002 

 

 

ABSTRACT 

 

The walk assisty tool for the blind people mostly still using a special stick, the 

white or silver stick with a horizontal red stripe in the middle. The stick is work 

manually. The blind people still have to hardly think to memorize a particular 

track. In order to solve this problem, a research on how to develop walk assist tool 

for the blind people is then required. 

 

This study tries to develop a robotic system using the SDLC (Software 

Development Life Cycle) method. The sequence of activities carried out in this 

study are : system requirements analysis, system design, system implementation 

and system testing. 

 

The prototype for a robot line follower using AVR-ATmega328 microcontroller 

and Arduino UNO R2 module board is successfully created in this study. A 

functionality and usability test has been done to 5 respondents. All features have 

been tested and shown that they are fully functional. As for the usability testing 

shown that the robot is easy to use. However, the prototype robots still has lack 

with the sensitivity of the line sensing that still depends of the owned power of 

battery so that if the power of battery is running low then the sensitivity of the 

censor is reduced. 

 

Keywords : Stick, Blind People, SDLC, AVR-ATmega328, Arduino UNO R2, 

Robot Line Follower, Censor, Line. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 

 

1.1 Latar Belakang 

Teknologi adalah cara untuk mendapatkan sesuatu dengan kualitas lebih baik 

(lebih mudah, lebih murah, lebih cepat dan lebih menyenangkan). Salah satu 

teknologi yang berkembang pesat saat ini adalah teknologi di bidang robotika. 

Robot berguna untuk membantu manusia dalam melakukan pekerjaan tertentu 

misalnya untuk melakukan pekerjaan yang memerlukan ketelitian tinggi, beresiko 

tinggi, membosankan atau yang membutuhkan tenaga besar. Menurut buku The 

Robot Builder’s Bonanza yang ditulis oleh Gordon McComb (2001) secara umum 

robot dapat di definisikan sebagai sebuah piranti mekanik yang mampu 

melakukan pekerjaan manusia atau berperilaku seperti manusia. 

Robot Pengikut Garis merupakan salah satu bentuk robot bergerak otonom 

yang banyak dirancang baik untuk penelitian, industri maupun kompetisi robot. 

Sesuai dengan namanya, tugas yang harus dilakukan oleh suatu robot pengikut 

garis adalah mengikuti garis pemandu yang dibuat dengan tingkat presisi tertentu. 

Dalam perancangan dan implementasi suatu robot bergerak otonom, banyak 

masalah-masalah yang dihadapi. Masalah-masalah itu adalah operasi pada bahasa 

alami tereduksi yang digunakan oleh robot untuk dapat menerima perintah, 

transformasi informasi dari sensor untuk basis pengetahuan robot, arsitektur 

komputer dan organisasi perangkat lunak untuk menangani dua masalah 

sebelumnya, deskripsi lingkungan untuk realitas situasi gerak, sistem penglihatan 
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robot, dan proses pengambilan keputusan oleh robot secara otonom berdasar 

pandangan terhadap lingkungan. 

Tunanetra adalah istilah umum yang digunakan untuk kondisi seseorang yang 

mengalami gangguan atau hambatan dalam indra penglihatannya. Alat bantu 

untuk mobilitasnya bagi tuna netra dengan menggunakan tongkat khusus, yaitu 

berwarna putih dengan garis merah horizontal di bagian tengahnya. Akibat hilang 

atau berkurangnya fungsi indra penglihatannya maka penyandang tunanetra 

berusaha memaksimalkan fungsi indra-indra yang lainnya seperti, perabaan, 

penciuman, pendengaran, dan lain sebagainya, terkadang juga mereka 

menemukan kesulitan dalam mencari jalan dari suatu bangunan ke bangunan lain 

dengan menggunakan tongkat tersebut. Hal ini tentunya akan lebih menyulitkan 

lagi misalnya penyandang tunanetra tersebut belajar pada suatu universitas atau 

kampus, dimana untuk menuju bangunan satu ke bangunan lainnya terlampau 

luas, sehingga tidak sedikit penyandang tunanetra harus lebih ekstra keras lagi 

dalam menghafal jalan untuk menuju bangunan satu ke bangunan lain dalam 

universitas atau kampus tersebut baik untuk urusan akademik dan lain sebagainya. 

Maka dengan melihat latar belakang yang telah dipaparkan, penulis ingin 

mencoba menyatukan perkembangan teknologi saat ini dengan permasalahan 

tunanetra yaitu dengan membuat suatu terobosan baru alat bantu mobilitas bagi 

penyandang tuna netra dalam kesehariannya di kampus / komplek tertentu agar 

mereka dapat dimudahkan untuk mengikuti / menjelajahi jalur jalan setiap area 

atau bangunan tersebut, sehingga mereka tidak perlu lagi takut tersesat atau salah 
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jalan dan tentunya tidak perlu lebih ekstra keras lagi dalam menghafal jalan dari 

setiap sudut universitas atau kampus tersebut. 

Dari permasalahan yang telah dipaparkan, maka perlu direncanakan adanya 

sebuah penelitian untuk membuat suatu sistem yang mampu menangani berbagai 

permasalahan tersebut. Rencana penelitian tersebut dituangkan dalam judul, 

“Prototipe Robot Line Follower Untuk Tunanetra Berbasis Mikrokontroller AVR-

ATMega328 Dengan Board Modul Arduino Uno R2”. Untuk itu, diajukan 

perumusan dan pembatasan  masalah sebagai berikut. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah dipaparkan, rumusan masalah dalam 

penelitian ini adalah bagaimana cara membuat sebuah prototipe berupa robot line 

follower yang mampu digunakan oleh tunanetra untuk membantu mengikuti jalur 

jalan dari satu bangunan ke bangunan lain dalam suatu komplek bangunan 

tertentu. 

 

1.3 Batasan Masalah 

Dalam penelitian tugas akhir ini, penulis memberikan batasan-batasan yaitu : 

1. Prototipe robot disimulasikan untuk dua tempat. 

2. Prototipe robot digunakan untuk mendeteksi dan mengikuti garis hitam 

yang telah dibuat dengan presisi tertentu (ketebalan seukuran dengan 

isolasi lakban hitam kecil diatas lantai keramik berwarna putih dan 

sejenisnya). 
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3. Prototipe robot dapat mengeluarkan bunyi beep dua kali ketika mendeteksi 

garis yang berbelok 

4. Prototipe robot terdiri dari dua bagian, yaitu bagian perangkat keras board 

modul Arduino Uno R2 dan AVR-ATMega328 dan bagian perangkat 

lunak software Physical E-toys 1.8.1 dan Arduino 1.0. 

5. Inti program ditanamkan pada chip mikrokontroller dari prototipe robot. 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan penelitian ini adalah untuk menciptakan prototipe robot line follower 

untuk membantu memberi petunjuk saat tunanetra berjalan menyusuri jalur jalan 

dengan garis hitam dalam suatu skenario komplek bangunan yang memanfaatkan 

mikrokontroller AVR-ATMega328 dan board modul Arduino UNO R2. 

 

1.5 Manfaat Penelitian 

Penelitian ini menghasilkan prototipe robot line follower yang mampu 

membantu tunanetra untuk mengikuti jalur jalan dari bangunan-bangunan yang 

terdapat dalam suatu komplek bangunan dan juga memiliki fleksibilitas untuk 

dikembangkan lebih lanjut lagi dan memiliki nilai jual yang pantas sesuai dengan 

kecanggihan robot tersebut dan tentunya masih terjangkau bagi kalangan rakyat 

kecil, serta dapat digunakan sebagai pijakan pengembangan teknologi yang 

mengintegrasikan antara wawasan teknologi informasi dan mikroelektronika. 
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1.6 Keaslian Penelitian 

Penelitian tentang robot line follower berbasis mikrokontroller sudah pernah 

dilakukan oleh peneliti sebelumnya. Sedangkan penelitian tentang robot line 

follower berbasis mikrokontroller dengan modul Arduino untuk tunanetra sejauh 

pengetahuan penulis belum pernah dilakukan. 

 

1.7 Sistematika Penulisan Skripsi 

Sistematika dalam penulisan skripsi ini akan dibagi menjadi beberapa bab 

sebagai berikut:   

 

BAB I PENDAHULUAN  

Berisi latar belakang, tujuan, rumusan masalah, batasan masalah, manfaat 

penelitian, dan sistematika penulisan.  

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA DAN DASAR TEORI 

Berisi teori-teori dasar yang mendukung dan melandasi kegiatan penelitian. 

Serta berisikan tinjauan terhadap hasil penelitian terdahulu yang bertemakan 

robotika, serta mikroelektronika.  

 

BAB III METODE PENGEMBANGAN SISTEM 

Berisi penjelasan mengenai metode pengembangan sistem yang digunakan 

dalam penelitian tugas akhir beserta alur prosedur yang dijalankan. 
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BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 

Berisi berbagai analisis mengenai sistem yang dibuat disertai dengan cara 

perancangan sistem tersebut. 

 

BAB V IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM 

Berisi aktualisasi dari ide penelitian sistem yang dibuat disertai dengan 

pengujian terhadap sistem tersebut. 

 

BAB VI HASIL DAN PEMBAHASAN  

Berisikan hasil dari perancangan, implementasi, dan pengujian sistem yang 

dibuat sesuai dengan prosedur penelitian disertai dengan pembahasan mengenai 

hasil pengujian untuk mengetahui sistem perangkat keras dan perangkat lunak 

dapat menyelesaikan permasalahan yang dihadapi sesuai dengan yang diharapkan. 

 

BAB VII KESIMPULAN DAN SARAN  

Berisi kesimpulan yang dapat diambil dari penelitian ini beserta saran untuk 

pengembangan selanjutnya. 
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BAB VII 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 

 

7.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pengujian dan hasil penelitian pembuatan prototipe robot line 

follower untuk tunanetra yang dilakukan pada 5 responden (tunanetra), maka 

dapat diambil kesimpulan bahwa robot line follower mudah digunakan dan dapat 

memberi petunjuk tentang jalur yang dilalui dengan jelas, dimana jalur tersebut 

dibuat memakai isolasi lakban hitam kecil beralaskan keramik dengan berbasiskan 

mikrokontroller AVR-ATMega328 dan board modul Arduino UNO R2, tetapi 

masih kurang membantu dalam menghafal jalur untuk menyusuri suatu jalur 

tertentu, karena kepekaan proses penyensoran garis masih bergantung kepada 

daya yang dimiliki baterai tersebut, Sehingga jika daya pada baterai melemah, 

Maka kepekaan sensor akan berkurang. 

 

7.2 Saran 

Berdasarkan hasil penelitian, ada beberapa saran untuk pengembangan sistem 

lebih lanjut, diantaranya sebagai berikut : 

1. Perlunya penggantian sumber baterai menjadi yang mudah di-recharge dan 

powerfull, misalnya mengganti baterai dengan baterai yang dapat diisi ulang 

dan menambahkan sel surya sebagai tenaga tambahan baterai untuk proses 

recharge daya sehingga baterai menjadi powerfull. 
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2. Sistem input-output robotika yang telah dibuat dapat ditambahkan dengan 

sensor halangan, sehingga bagi penggunanya dapat mengetahui jika ada 

halangan didepannya ketika mereka sedang berjalan menggunakan sistem 

robotika tersebut (meminimalisir kecelakaan). 

3. Sistem input-output robot dapat ditambahkan dengan kemampuan menyusuri 

dan memilih jalur percabangan lebih dari dua tempat / bangunan sehingga 

tunanetra dapat menggunakan robot tersebut tanpa harus terbatas hanya pada 

dua tempat. 

4. Tidak dapat dipungkiri kemajuan teknologi kedepannya mungkin akan lebih 

komplek sehingga tidak menutup kemungkinan perancangan ulang kode 

program dan rancangan skematik rangkaian robot selanjutnya. 
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LAMPIRAN A 

KODE PROGRAM ARDUINO 

 

void setup() //berjalan sekali ketika coding dimulai 

{ 

  pinMode(5,OUTPUT);    pinMode(6,OUTPUT);  //set digital pin sebagai output 

  pinMode(9,OUTPUT);    pinMode(10,OUTPUT); 

  pinMode(4,OUTPUT); 

} /*inisiasi port pin output PWM yang digunakan*/ 

void loop() /*inisiasi penugasan yang akan digunakan*/ //berjalan kontinyu 

{ 

  int S1=analogRead(0); int S2=analogRead(1);   

  int S3=analogRead(2); /*konfigurasi inisiasi penugasan dengan port Analog 

Input yang digunakan*/ 

   

  analogWrite (5,0);    analogWrite (6,0);   

  analogWrite (9,0);    analogWrite (10,0); /*konfigurasi analog input dengan 

output PWM*/ 

/*kondisi penugasan*/   

if (S3 < 760) /*760 adalah nilai tengah yang didapat dari LDR*/ 

{ 

  analogWrite(5,0);     analogWrite(6,255);   

  analogWrite (9,255);  analogWrite (10,0); /*255 adalah PWM maksimal yang 

digunakan dan 0 adalah tanpa PWM*/ 

} 

else if (S1 < S2) 

{ 

  analogWrite (5,255);  analogWrite (6,0);   

  analogWrite (9,255);  analogWrite (10,0); 

/*knfigurasi bunyi buzzer yang dihasilkan*/ 

  digitalWrite(4,HIGH); //set buzzer on 

  delay(60); //menunggu dalam detik 

  digitalWrite(4,LOW); //set buzzer off 

  delay(60); 

  digitalWrite(4,HIGH); 

  delay(60); 

} 

else if (S2 < S1) 

{ 

  analogWrite (5,0);    analogWrite (6,255);   

  analogWrite (9,0);    analogWrite (10,255); 

  digitalWrite(4,HIGH); 

  delay(60); 
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  digitalWrite(4,LOW); 

  delay(60); 

  digitalWrite(4,HIGH); 

  delay(60); 

} 

else /*jika tidak mendeteksi garis maka berhenti berputar dan beep panjang*/ 

{ 

  analogWrite (5,0);  analogWrite (6,0);   

  analogWrite (9,0);    analogWrite (10,0); 

  digitalWrite(4,HIGH); 

  delay(60); 

} 

} 
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LAMPIRAN B 

DOKUMENTASI PENGUJIAN ROBOT 
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