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INTISARI

Dalam perkembangannya robot line follower mengalami banyak perubahan,
dari robot line follower yang tidak menggunakan sistem kendali atau kontrol sampai
robot line follower yang menggunakan sistem kendali. Kendali maupun kontrol yang
diberikan kepada robot banyak macamnya, dari kendali motor, sampai kendali
gerakan atau strategi untuk gerak robot line follower.

Dengan adanya perkembangan teknologi, memberikan sebuah inovasi kepada
robot line follower yang begitu cepat perkembangannya memberi dampak positif
seperti banyak model dan bentuk yang menjadi ciri khas dari setiap pembuat robot
line follower. Dari jumlah sensor yang digunakan, peletakkan sensor yang sesuai
dengan strategi sampai dengan pemilihan perangkat lain yang menunjang robot line
follower tersebut.

Robot line follower ini juga telah menggunakan sistem kendali yang terbaru,
yaitu menggunakan ATmega32 sebagai kontrol semua sistem robot, dan kontrol
motor DC yang menggunakan algortima PID. Diharapkan dengan . adanya
perkembangan teknologi pada robot ini, dapat memicu kreativitas para pecinta robot
line follower untuk mengembangkan kearah yang lebih baik.

Kata kunci : Robot, Line Follower, Mikrokontroller, PID
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ABSTRACT

Line follower robot in its development through many changes, from a line
follower robot that does not use a control system or control until the line follower
robot using control system. Control and control given to the robot consists of many
kinds, from motor control, to control movement or strategy for line follower robot
motion.

With the development of technology, gives a line follower robot innovation to
the rapid development of a positive impact such as many models and shapes
characteristic of each line follower robot the manufacturer. From the number of
sensors used; laying the sensor according to the strategy to other devices that
support the selection of line follower robot.

Line follower robot has also been using a new control system, which uses
ATmega32 as controls all robot systems, and DC motor control using PID
algorithms. It is expected that developments in‘robot technology;.it can trigger the
creativity of line follower robot lovers to develop a better direction.

Keywords : Robot, Line Follower, Microcontroller, PID

XVii



	COVER
	JUDUL
	PERSETUJUAN
	PENGESAHAN
	PERNYATAAN  
	MOTTO 
	PERSEMBAHAN 
	KATA PENGANTAR 
	DAFTAR ISI 
	DAFTAR GAMBAR 
	DAFTAR TABEL 
	INTISARI  
	ABSTRACT 
	BAB I 

PENDAHULUAN 
	1.1  Latar Belakang 


