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ABSTRAK 

 

 
 Perkembangan teknologi yang pesat dengan diiringi perkembangan ilmu 

pengetahuan. Semakin  mendorong pula perkembangan robotik di dunia. Sudah 

banyak kalangan dari berbagai lapisan profesi yang bergerak di bidang IT baik 

dari tingkat pemula, menengah maupun pakar, berlomba-lomba memahami, 

mencoba, meneliti dan mengimplementasikan robotik dalam hasil karya yang 

bermanfaat. 

 Dalam hal ini Penulis merancang Robot Cerdas Divisi Battle DU99V2 B 

yang dapat bergerak dengan stabil dan cepat untuk mengumpulkan bola yang 

tersebar dalam sebuah arena dan menyimpannya pada gawang yang telah 

ditentukan. 

 Robot Cerdas Divisi Battle merupakan salah satu bentuk mobile robot 

yang dirancang untuk dapat melakukan aksi mencari dan mengumpulkan bola lalu 

menyimpannya di gawang. 

 Robot ini akan mendeteksi bola dengan cara membedakan warna 

menggunakan sensor warna CMUcam2. Robot harus dapat bergerak dengan cepat 

dikarenakan harus berlomba dengan robot musuh untuk mengumpulkan bola 

tersebut. 
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ABSTRACT 

 
 
The development of technology that was fast by being accompanied by the 

development of science. Increasingly pushed also the development robotik in the 

world. Already many circles from various layers of the profession that was 

involved in IT both from the level of the beginner, middle and the expert, 

competed understood, tried, researched and Implementation the robotik in the 

beneficial work.  

In this case the Writer drafted the  DU99V2 Robot . stably and quickly 

gathering the ball that was spread in an arena and kept him to the goal that was 

determined. The DU99V2 Robot   was one of the forms mobile the robot who was 

drafted to be able to carry out the action look for and gathered and brought the 

ball to the goal. This robot will detect the ball by means of distinguishing the 

colour used the colour censor CMUcam2. The robot must be able to be involved 

in quickly being caused must race with the enemy's robot to gather this ball. 


