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ABSTRAK

Robot line follower adalah salah satu yang paling umum digunakan dalam
pengunaannya dimana sebuah robot dapat mengikuti jalur arahan yang berguna
sebagai penanda kemana robot harus berjalan. Robot line follower dapat mengikuti
jalur yang berupa garis hitam pada papan berwarna putih maupun garis putih pada
papan berwarna hitam . Pemilihan penggunaan line follower bertujuan untuk
mempermudah robot saat melakukan pemindahan barang hingga sampai pada
tujuan secara otomatisasi tanpa menggunakan operator.

Dalam tugas akhir ini dirancang sebuah robot Perancangan Robot
Menggunakan Barcode Scanner dan Line Follower akan menggunakan Barcode
Scanner GM65. Selain menggunakan sensor photdiodie untuk mendeteksi line,
peniliti juga memanfaatkan Barcode Scanner GM65 dibantu dengan servo MG90S
untuk membaca barcode ID yang berada di bawah line yang bertujuan untuk
membantu robot melewati jalur yang benar yang sesuai dengan barcode ID pada
saat pertama kali terscan.

Berdasarkan hasil pengujian, Barcode 1D pada lintasan berguna untuk
membantu robot memilih jalur yang benar dan pada persimpangan digunakan
sensor photodiode untuk membaca jalur yang akan di lewati pada saat
persimpangan. Barcode scanner GM65 digunakan untuk menerima perintah
pengguna membantu robot melewati jalur yang benar. Sensor photodiodie sebagai
masukkan control untuk pengendali aktuator robot atau roda robot, memberikan
Nilai biner = 0 saat sensor mendeteksi line berwarna putih dan Nilai biner = 1 saat
sensor mendeteksi line berwarna hitam.

Kata Kunci: Line follower, Barcode Scanner GM65, Sensor photdiodie
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ABSTRACT

The line follower robot is one of the most commonly used in its use. where a robot
can follow a directional path that is useful as a marker of where the robot should
go. where the robot should go. The line follower robot can follow a path that is
black line on a white board or a white line on a black board. black colored board.
The choice of using a line follower aims to make it easier for robot when moving
goods to the destination automatically without using an operator. automation
without using an operator.

In this final project, a robot designed using Barcode Scanner and Line Follower
will use Barcode Scanner GM65. In addition to using a photdiodie sensor to detect
the line, the researcher also utilizes the GM65 Barcode Scanner assisted by the
MG90S servo to read the ID barcode that is under the line which aims to help the
robot pass the correct path that matches the ID barcode when it is first scanned.

Based on the test results, the 1D barcode on the track is useful to help the robot
choose the right path and at the intersection a photodiode sensor is used to read
the path that will be passed at the intersection. GM65 barcode scanner is used to
receive user commands to help the robot pass the correct path by scanning the 1D
barcode at the crossing. The photodiode sensor as a control input for controlling
the robot actuator or robot wheel, gives a binary value = 0 when the sensor detects
a white line and a binary value = 1 when the sensor detects a black line.

Keywords: Line follower, Barcode Scanner GM65, Sensor photdiodie
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