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ABSTRAK 

Robot line follower adalah robot yang berjalan mengikuti lintasan yang dapat berupa garis 

hitam di atas landasan putih. Pada robot line follower dibutuhkan sensor-sensor yang 

digunakan untuk mendeteksi garis tersebut. Untuk memperoleh nilai pembacaan lintasan 

dari sensor-sensor tersebut, diperlukan proses akusisi. Proses akuisisi sensor dimulai dari 

pengaksesan nilai yang diterima sensor dari pembacaan lintasan untuk kemudian dilakukan 

preprocessing terhadap nilai tersebut. Semakin cepat proses akuisisi sensor-sensor robot line 

follower dieksekusi, semakin responsif robot tersebut. Proses akusisi sensor pada robot line 

follower dapat diprogram dengan menggunakan program sekuensial maupun program 

konkuren. Namun, dibutuhkan penelitian lebih lanjut untuk menenetukan program mana 

yang dapat membuat robot menjadi lebih responsif. Oleh karena itu, penelitian ini 

dimaksudkan untuk membandingkan kinerja program sekuensial dan program konkuren 

dalam akuisisi sensor robot line follower. Dikembangkan satu program sekuensial dan satu 

program konkuren guna melakukan akuisisi untuk delapan buah sensor. Percobaan 

dilakukan dengan menjalankan robot line follower di atas lintasan sepanjang 29 cm berupa 

garis hitam di atas landasan putih. Lima percobaan dipilh untuk dianalisis. Setelah analisis 

selesai dilakukan, diperoleh kesimpulan program akuisisi sensor secara konkuren dapat 

memperkecil waktu eksekusi dan didapatkan nilai speed-up rata-rata global sebesar 

1,27388234.  

 

Kata kunci: Sensor, Akuisisi, Robot, Line follower, Sekuensial, Konkuren, Thread, Speed-

up. 
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ABSTRACT 

Line follower robots are robots that follows a track that may be made of black line on a white 

surface. Line follower robots use sensors to track the line. In order to get track reading value 

from the sensors, acquisition process has to be executed. Sensor acquisition process starts 

from acessing values the sensors get from the track reading until preprocessing executed on 

the values. The faster line follower robots sensor acquisition process gets executed, the more 

responsive the robots are. Line follower sensor acquisition process can be programmed in 

either sequential program or concurrent program. However, further researchs have to be 

conducted to determine which type of program leading to more responsive robots. Therefore, 

this research was conducted by mean of comparing sequential program and concurrent 

program in line follower robot sensors acquisition process. One sequential program and one 

concurrent program had been developed in order to execute acquisition process on eight 

sensors. Experiments were conducted by running the robot on 29 cm track made of black 

line on white surface. Five experiments had been chosen to be analyzed.  After the analysis 

had been carried out, it can be concluded that concurrent acquisition process needs less 

execution time with the global average speed-up value is in the amount of 1,27388234. 

 

Keywords: Sensor, Acquisition, Robot, Line follower, Sequential, Concurrent, Thread, 

Speed-up. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

Bab pendahuluan membahas mengenai latar belakang, rumusan masalah, tujuan dan 

manfaat, serta ruang lingkup pelaksanaan dan penulisan penelitian mengenai Studi Kinerja 

Program Sekuensial dan Program Konkuren dalam Akuisisi Sensor Robot Line Follower. 

 

 Latar Belakang 

Pada masa awalnya, komputer hanya menjalankan sebuah program tunggal dari 

awal hingga akhir (satu proses dalam satu waktu (Goetz, et al., 2006). Alur seperti ini 

disebut dengan alur sekuensial, yaitu alur dimana program dieksekusi sama seperti 

hasil kompilasi (Ben-Ari, 2006). Namun, saat menjalankan sebuah program tunggal, 

terdapat suatu keadaan dimana satu atau lebih sumber daya tidak akan digunakan 

secara optimal sehingga kegunaan sumber daya tersebut akan terbuang sia sia (Goetz, 

et al., 2006).  

Untuk menangani hal tersebut, maka komputer dikembangkan sehingga 

menghasilkan ilusi yang membuat beberapa proses terlihat berjalan dalam waktu yang 

bersamaan. Ilusi ini dikenal dengan nama konkurensi. Sebuah program konkuren pada 

dasarnya adalah program-program sekuensial yang dijalankan secara paralel (Ben-Ari, 

2006). Dalam konkurensi, dibuat beberapa thread yang dapat saling berbagi sumber 

daya, sehingga dapat mengurangi jumlah sumber daya yang tidak digunakan pada 

suatu waktu. 

 Robot line follower adalah robot yang berjalan mengikuti lintasan. Bentuk 

lintasan dapat berupa garis hitam di atas landasan putih, ataupun sebaliknya (Patil, 

2006). Pada robot line follower dibutuhkan sensor-sensor yang digunakan untuk 

mendeteksi garis tersebut. Jumlah sensor-sensor ini umumnya lebih dari satu.  

Perbandingan kinerja program sekuensial dan program konkuren sudah pernah 

diterapkan oleh Ardhytia dan Hiryanto. Program yang dibuat adalah program paralel 

dengan memanfaatkan sejumlah prosesor. Pada pengujian dibandingkan algoritma 

kompresi fraktal sekuensial dan paralel untuk kompresi citra. Pengujian dilakukan 

dengan mengamati nilai rasio kompresi, waktu proses sekuensial, waktu komputasi 

proses paralel, waktu komunikasi proses paralel, rasio waktu komputasi/komunikasi, 
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total waktu proses paralel, nilai speed-up, dan nilai efisiensi tiap prosesor. Pada 

hasilnya, diketahui bahwa nilai rasio kompresi yang didapatkan sama, tetapi waktu 

pemrosesan yang dibutuhkan berbeda. Dengan menggunakan program paralel, waktu 

pemrosesan yang dibutuhkan belum tentu lebih sedikit (Ardhytia & Hiryanto, 2010).  

Program konkuren telah diterapkan untuk mengatur proses akuisisi sensor pada 

robot line follower oleh Ferrari, dkk. Pada robot line follower tersebut, program 

konkuren diterapkan untuk mengamati perubahan pembacaan lintasan (Ferrari, et al., 

2002). 

Pada robot line follower, akurasi dalam akuisisi sensor adalah hal yang perlu 

diperhatikan, karena mempengaruhi pengambilan kontrol yang tepat untuk mengikuti 

garis oleh robot. Selain ketepatan dalam mengikuti garis, semakin responsif robot line 

follower bergerak, maka semakin baik robot tersebut. Robot akan semakin responsif 

apabila waktu pemrosesan yang dibutuhkan semakin kecil. 

Akuisisi sensor dapat dilakukan menggunakan nilai digital maupun nilai analog. 

Dalam akuisisi sensor dengan menggunakan nilai analog, akuisisi dimulai dari 

pengaksesan nilai yang diterima sensor dari lingkungan untuk kemudian dilakukan 

preprocessing terhadap nilai tersebut (Onwubolu, 2005). 

Nilai analog memiliki nilai yang setara dengan voltase yang dihasilkan sensor. 

Nilai analog memiliki rentang yang lebih luas daripada nilai digital, sehingga dapat 

diolah untuk mendapatkan hasil yang lebih akurat. Untuk memperkecil waktu 

ekseskusi dalam akuisisi sensor yang menggunakan nilai analog, digunakan thread. 

Penggunaan thread dimaksudkan untuk mendapatkan nilai analog dengan waktu 

seminimum mungkin dengan memanfaatkan sumber daya yang sedang tidak 

digunakan oleh thread-thread lain dalam proses akuisisi. Namun, penggunaan thread 

memunculkan overhead dalam context switching (Goetz, et al., 2006). Oleh karena itu, 

penelitian ini dimaksudkan untuk membandingkan kinerja program sekuensial dan 

program konkuren dalam akuisisi sensor robot line follower. 
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 Rumusan Masalah 

Berdasarkan permasalahan yang telah disampaikan pada latar belakang,  

perumusan masalah penelitian ini adalah bagaimana kinerja program sekuensial dan 

program konkuren dalam akuisisi sensor robot line follower. 

 

 

 Tujuan dan Manfaat 

Tujuan dibuatnya penelitian ini adalah mendapatkan data kinerja program 

sekuensial dan program konkuren pada saat melakukan akuisisi sensor robot line 

follower untuk dikaji dan dibandingkan. 

Manfaat dibuatnya penelitian ini adalah memberikan pengetahuan tentang 

perbandingan kinerja program sekuensial dan program konkuren, khususnya dalam 

akuisisi sensor robot line follower, dan memberikan pertimbangan tentang program 

sekuensial dan program konkuren sehubungan dengan pembuatan perangkat lunak 

dalam akuisisi sensor robot line follower. 

  

 

 Ruang Lingkup 

Ruang lingkup penelitian ini dibatasi pada ketentuan-ketentuan berikut. 

1. Robot line follower menggunakan 8 buah sensor garis TCR5000 yang disusun 

sejajar. 

2. Lintasan yang akan dilalui berupa garis hitam diatas landasan putih. 

3. Dibuat program sekuensial dan program konkuren dalam akuisisi sensor robot 

line follower yang selanjutnya akan digunakan sebagai input dalam logika fuzzy 

Sugeno.  

4. Pengembangan sistem ini menggunakan model proses pengembangan perangkat 

lunak berbasis objek. 

5. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Python. 

6. Dalam penelitian ini, tidak dibahas masalah jumlah core yang digunakan. 

7. Pengujian dilakukan dengan membuat lintasan menggunakan lakban hitam pada 

kertas putih berukuran A4. 
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 Sistematika Penulisan 

Untuk memberikan suatu gambaran yang urut dan jelas mengenai penyusunan 

penelitian ini, berikut dipaparkan sistematika penulisanya. 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab ini menjelaskan tentang hal-hal yang melatarbelakangi pembuatan 

penelitian ini, rumusan permasalahan yang dikerjakan, tujuan dan manfaat 

yang diharapkan, ruang lingkup yang membatasi, dan sistematika penulisan 

penelitian. 

BAB II LANDASAN TEORI 

Bab ini membahas kajian teori secara cermat. Bab ini mencakup pemaparan 

teori-teori dan pendapat-pendapat yang sejalan maupun menentang, sehingga 

mendukung penggunaan teori dalam penelitian. 

BAB III ANALISIS KEBUTUHAN DAN PERANCANGAN 

 Bab ini membahas analisis kebutuhan dan rancangan yang dibuat berdasarkan 

hasil analisis kebutuhan. Bab ini mencakup pemaparan rancangan solusi dari 

permasalah, gambaran arsitektur aplikasi, rancangan alur program dalam 

bentuk flowchart, rancangan algoritma program. 

BAB IV IMPLEMENTASI, PENGUJIAN, DAN ANALISIS HASIL 

 Bab ini membahas implementasi, pengujian, dan analisis hasil penelitian. Bab 

ini mencakup spesifikasi perangkat keras yang digunakan, implementasi 

perangkat lunak, tahap-tahap beserta hasil pengujian yang dilakukan, dan 

analisis yang dilakukan terhadap hasil yang didapatkan. 

BAB V PENUTUP 

 Bab ini menguraikan kesimpulan yang diperoleh serta saran yang dapat 

diberikan mengenai hasil penelitian. 
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