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ABSTRAK 

Penelitian ini menganalisis respon transien sensor inframerah TCRT5000 pada 

robot sumo high speed guna mengatasi masalah robot keluar arena (overshoot). 

Kendala latensi pembacaan sensor dan konversi ADC diatasi dengan mengubah 

prescaler register ADCSRA Arduino Uno dari 128 menjadi 16, yang meningkatkan 

sampling rate ADC dari 4,39 kHz menjadi 27,78 kHz dan memangkas waktu baca 

dua sensor dari 228,00 µs menjadi 36,00 µs. Pengujian dinamis (PWM 100–255) 

menunjukkan rise time (𝑡𝑟) sensor menyusut dari 16,0 ms menjadi 1,0 ms pada 

kecepatan maksimum (0,40 m/s) dengan latensi spasial sasis hanya 0,40 mm. 

Sistem mencapai tingkat keberhasilan pengereman 100% pada kecepatan 0,32 m/s 

(PWM 150) sebagai Batas Kecepatan Maksimum Aman (Safe Maximum Speed). 

Kegagalan pengereman pada kecepatan 0,40 m/s terbukti bukan disebabkan oleh 

respon sensor, melainkan akibat selip mekanis (skidding) akibat momentum robot 

yang tinggi dan diameter roda yang besar (6 cm).  

 

Kata Kunci: Respon Transien, TCRT5000, Robot Sumo, Sampling Rate ADC, Safe 

Maximum Speed. 

 

  



vii 
 

vii 
 

ABSTRACT 

This study analyzes the transient response of the TCRT5000 line sensor on a high-

speed sumo robot to prevent arena overshoot. Sensor latency and ADC conversion 

delays were optimized by changing the Arduino Uno ADCSRA prescaler from 128 

to 16, increasing the sampling rate from 4.39 kHz to 27.78 kHz and reducing dual-

sensor reading time from 228.00 µs to 36.00 µs. Dynamic testing (PWM 100–255) 

showed the sensor rise time (𝑡𝑟) decreased from 16.0 ms to 1.0 ms at maximum 

speed (0.40 m/s), resulting in a spatial chassis delay of only 0.40 mm. A 100% 

braking success rate was achieved at 0.32 m/s (PWM 150), establishing it as the 

Safe Maximum Speed. Braking failure at 0.40 m/s was caused by mechanical 

skidding due to high momentum and large wheel diameter (6 cm), rather than 

sensor latency.  

 

Keywords: Transient Response, TCRT5000, Sumo Robot, ADC Sampling Rate, Safe 

Maximum Speed. 
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𝑣aman Batas ambang kecepatan 

linier maksimum yang 
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