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ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan untuk menganalisis perbandingan kinerja sensor
ultrasonik (HC-SR04) dan sensor inframerah (IR FC-51) pada robot sumo dengan
variasi sudut deteksi. Fokus penelitian diarahkan pada akurasi, konsistensi, dan
waktu respons sensor ketika digunakan untuk mendeteksi objek pada sudut
tertentu. Metode penelitian yang digunakan adalah eksperimen dengan pendckatan
kuantitatif, di mana kedua sensor dipasang pada robot sumo dan diuji dalam
kondisi lingkungan terkontrol. Variasi sudut yang digunakan meliputi 0°, 10°, 20°,
30°, hingga 90°, dengan jarak objek tetap £10 cm. Data yang diperoleh kemudian
dianalisis menggunakan perangkat lunak Python untuk melihat pola respons,
benchmark waktu, serta korelasi antar variabel. Hasil penelitian menunjukkan
bahwa sensor ultrasonik memiliki performa optimal pada sudut kecil (0°-30°)
dengan pembacaan yang konsisten, namun gagal mendeteksi pada sudut >40°.
Sementara itu, sensor inframerah menunjukkan respons lebih cepat dibanding
sensor ultrasonik, tetapi kinerjanya sangat terbatas pada sudut sempit dan
kehilangan deteksi total pada sudut >30°. Analisis korelasi menunjukkan adanya
hubungan negatif dengan nilai Pearson sebesar -0.506, menandakan perbedaan
pola respons antara kedua sensor. Dengan demikian, dapat disimpulkan bahwa
sensor ultrasonik lebih unggul untuk deteksi pada sudut sempit hingga menengah,
sedangkan sensor inframerah hanya efektif untuk deteksi cepat pada sudut kecil.
Hasil ini memberikan kontribusi bagi pengembangan strategi pemilihan sensor
dalam aplikasi robot sumo maupun sistem robotika lainnya yang membutuhkan
ketepatan deteksi pada variasi sudut.

Kata kunci: Robot Sumo, Sensor Ultrasonik, Sensor Inframerah, Variasi Sudut,
Deteksi Objek



ABSTRACT

This research aims to analyze the performance comparison between the ultrasonic
sensor (HC-SR04) and the infrared sensor (IR FC-51) on a sumo robot under
different detection angles. The study focuses on the accuracy, consistency, and
response time of both sensors in detecting objects at specific angles. An
experimental method with a quantitative approach was applied, where both
sensors were installed on a sumo robot and tested in a controlled environment.
The detection angles used in the experiment were (0°, 10°, 20° 30° up to 90°, with
the object placed at a fixed distance of 10 cm. The collected data were then
analyzed using Python software to evaluate response patterns, response time
benchmarks, and correlation between variables. The results indicate that the
ultrasonic sensor performs optimally at small angles (0°-30°) with consistent
readings but fails to detect objects at angles >40°. Meanwhile, the infrared sensor
shows a faster response than the ultrasonic sensor but is highly limited to narrow
angles and completely loses detection capability at angles >30°. Correlation
analysis reveals a negative relationship with a Pearson coefficient of -0.506,
indicating a contrasting response pattern between the two sensors. In conclusion,
the ultrasonic sensor is more reliable for detection at narrow to medium angles,
while the infrared sensor is only effective for fast detection at very small angles.
These findings contribute to the optimization of sensor selection strategies in
sumo robot applications and other robotic systems rvequiring precise detection at
varying angles.

Keywords: sumo robot, ultrasonic sensor, infrared sensor, angle variation, object
detection
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