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Abstrak

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk mengimplementasikan alat bantu ultrasonic
terhadap mobile robot, sehingga akan menambah alat indera navigasi ultrasonic pada
mobile robot yang berfungsi sebagai indera pendengaran yang dapat mengetahui
darimana arah pemanggil. Metodologi yang digunakan adalah kepustakaan dan
eksperimental, dengan melakukan analisa kemampuan sensor ultrasonic dan mobile
robot dapat diperoleh respon waktu pergerakan mobile robot. Hasil yang dicapai dalam
penelitian ini adalah mobile robot yang memiliki kemampuan melakukan penjejakan dan
mengikuti keberadaan pemancar secara terus menerus. Simpulan dari penelitian ini
adalah mobile robot dapat melakukan penjejakan sebesar 360° (menggunakan empat
buah sensor ultrasonic receiver) dengan jarak optimum terhadap transmitter adalah O
sampai 1.5m, memerlukan waktu sebesar 0.7025 detik untuk berbelok sebesar 77°,
waktu sebesar 1.5375 detik untuk berbelok sebesar 167° dan waktu sebesar 3.786 detik
untuk track lurus sepanjang 1m dengan kecepatan rata-rata sebesar 0.26nvs.

Kata kunci : object follower, ultrasonic, mobile robot, navigation
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