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SISTEM KENDALI ROBOT OTOMATIS GV-COM DENGAN SENSOR
LINE FOLLOWER BERBASIS MIKROKONTROLER

AVR ATMEGA 8535

Edi Prasetya
Jurusan Teknik Informatika STMIK AMIKOM Yogyakarta
JI. Ring Road Utara, Condong Catur, Yogyakarta
Email : edi hoki@yahoo.com
Mobile : +628175456211

ABSTRAKSI

Fungsi® dari robot diharapkan bermanfaat sepenuhnya pada
perkembangan peradaban manusia dengan ditandai semakin banyaknya
kemudahan bagi manusia “dalam menjalankan ‘aktivitas sehari-hari dengan
bantuan robot baik untuk aktivitas industri, contes, pertanian, rumah tangga dan
hiburan. Di beberapa negara-negara modern yang mana terdepan dalam bidang
robot, robot contes berkembang dengan baik dan robot jenis ini juga digunakan
sebagai sarana efektif untuk memperkenalkan teknologi robot pada masyarakat.
Robot GV-COM merupakan salah satu dasar dari robet. industri yang di
pergunakan sebagai Kontes Robot Indonesia (KRI). Skripsi ini bertujuan untuk
membuat elektronik, Coding program dan mekanik untuk aktivasi pergerakan
robot.

Robot ini menggunakan sensor line follower untuk mendeteksi keberadaan
Skybride tower dan menggunakan sesnsor switch untuk sensitifitas gerakan-
gerakan pada lengan dan body robot. Sensor-sensor ini terhubung dengan
komparator yang kemudian diolah di Mikrokonroler At Mega 8535 dan hasilnya
di kirim ke motor driver atau habridge, motor-motor akan mendapat tanggapan

yang berupa arah gerakan dan aksi dari robot terebut.

Kata Kunci : Robot, Mikrokontroler, Skybride tower, GV-COM
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