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ABSTRAK
ROBOT WALL FOLLOWER SEBAGAI PENGHEMBUS ASAP
BERBASIS MIKROKONTROLLER

WAHIDATUL MUHAROMIA (2014:38)

Laporan akhir ini menjelaskan tentang bagaimana merancang sebuah robot
wall follower berbasis mikrokontroller dengan menggunakan PD kontrol. Robot
ini dirancang bekerja menggunakan 2 jenis sensor, yaitu sensor ultrasonik yang
digunakan untuk mengatur jarak antara robot dengan dinding, dan sensor MQ5
digunakan untuk mendeteksi ada atau tidaknya asap di dalam suatu ruangan.
Penggunaan metode PD pada robot wall follower ini bertujuan agar robot dapat
menghasilkan pergerakkan yang baik dalam melakukan pencarian asap yang

terdapat didalam lintasan robot.



ABSTRACT
WALL FOLLOWER ROBOT AS SMOKE BLOWER
MIKROKONTROLLER BASED

WAHIDATUL MUHAROMIA (2014:38)

This final report describes how to design a wall follower robot using
microcontroller based using PD control . This robot is designed to work using two
types of sensors, the ultrasonic sensor is used to adjust the distance between the
robot with the wall, and MQ5 sensors are used to detect the presence or absence
of smoke in a room. The use of methods of PD control on the wall follower robot
is intended that the robot can produce good movement in search of smoke

contained in the trajectory of the robot.
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