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ABSTRAK

PENERAPAN ALGORITMA PID PADA ROBOT LINE FOLLOWER
(2016 : xiv + 78 Halaman + 37 Gambar + 8 Tabel + 12 Lampiran)

CENY ERLANGGA HASTUTI

0613 3033 0268

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot Line Follower merupakan suatu bentuk robot dengan kemampuan
mengikuti garis pandu. Laporan Akhir ini bertujuan untuk merancang sebuah
robot line follower dengan kendali PID berbasis mikrokontroler. Metode PID
sendiri merupakan salah atu metode kendali closed loop yang terdiri dari
gabungan konstanta proporsional, integral, dan derivative. Secara keseluruhan,
ada tiga tahap dalam perancangan robot ini. Pertama, perancangan elektronik yang
meliputi rangkaian sensor, mikrokontroler, driver motor, catu daya dan LCD.
Kedua, perancangan mekanis, dan ketiga, adalah perancangan software. Secara
umum bentuk dari robot ini mirip sebuah mobil kecil dengan dua buah roda
dibelakang. Prinsip kerja dari robot ini adalah berjalan mengikuti garis hitam.
Seluruh kerja sistem dikendalikan oleh Mikrokontroler ATMega 16. Basis
penglihatan robot ini yaitu tersusun dari LED, Photodiode, dan Resistor,
sedangkan gerakan robot ditopang oleh dua buah motor DC. Hasil komporasi nilai
input akan ditampilkan melalui LCD serta sumber tegangan berasal dari batrai.
Pergerakan dari robot ini mampu melewati tikungna dengan sudut 90° dan 45°.
Namun, untuk sudut dibawah itu terkadang robot masih mengalami kesulitan,
karakteristik pergerakan robot ini selain bergantung dari software, juga
bergantung dari perancangan mekanis, sehingga adanya friksi mekanis perlu
diminimalisir. Hasil pengujian menunjukkan bahwa komposisi nilai PID yang
dianggap ideal adalah Kp: 14, Ki:0, dan Kd: 4.

Kata kunci : Line Follower, Motor Dc, PID, Photodioda, Mikrokontroler



ABSTRACT

APPLICATION OF ALGORITHM PID ON LINE FOLLOWER ROBOT
(2016 : xiv + 78 Pages + 37 Pictures + 8 Tables + 12 Enclosure)

CENY ERLANGGA HASTUTI

0613 3033 0268

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Line follower robot is a robot with the ability to follow the form of guide
lines. This study aimed to design a line follower robot with PID control based on
the microcontroller. PID method is one of the closed loop control method which
consists of a combination of constant propotional, integral, and derivative.
Overall, there are three stages in the design of this robot. First, the design of
electronic circuit design which includes sensors, microcontrollers, motor drivers,
power supply and LCD series. Second, mechanical design, anf Thir, the design
software. In general, the shape of the robot is walking the black line. The entire
system is controlled by a microcotroller work ATMega 16. Base is a series of
robot vision sensor is composed of a line of LED, Photodiode and Resistor, while
the robot motion is sustained by two DC motors. Reuslt komporasi input value
will be displayed through the LCD and batrai derived from the voltage source.
Movement of the robot is able to pass through the bend at an angle 90° and 45%
However, to the corner below it, sometimes the robot is still having troublr.
Characteristics depend on the movement of the robot is in addition to software,
also depends on mechanical design, so that that the mechanical friction to
diminomalisir. Test result showed the composition of which is considered ideal
PID value is Kp: 14, Ki: 0, and Kd: 4.

Keywords: Line Follower, Motor Drivers, PID, Photodiode, Microcontroller
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