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ABSTRAK 

 

Sistem Penggerak Pada Mobile Robot Penanda dan Pengikut Robot Leader 
 

Oleh 

Fathur Rachman 

061430321152 

 

Robot dapat diaplikasikan sebagai service robot yang berfungsi membantu 

manusia dalam kehidupan sehari-hari. Salah satu aplikasi tersebut adalah robot 

transport dimana satu robot mengikuti robot yang lain. 

Dalam pengaplikasiannya robot jenis ini, sistem penggerak (actuator) sangatlah 

penting dan pemilihan jenis motor dan driver nya akan mempengaruhi 

kemampuan gerak robot untuk aplikasi roda. Sementara itu, aplikasi motor yang 

paling tepat adalah motor DC dan kecepatan motor DC dikendalikan dengan input 

analogWrite Arduino atau PWM (Pulse Width Modulation). 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari alat ini adalah jika robot leader bergerak 

maju maka robot follower bergerak mengikuti dengan membaca jarak antar robot 

agar tidak menabrak robot leader dan posisi objek warna yang terdeteksi kamera 

berada pada posisi tengah, jika robot leader bersiap untuk belok ke kanan ataupun 

kekiri, maka kamera dari robot follower mendeteksi perubahan posisi objek warna 

tersebut apakah berada pada posisi kanan ataupun kiri sisinya dan robot follower 

bersiap untuk belok kanan ataupun kiri sampai posisi objek tersebut berada pada 

titik tengah kembali dan robot follower kembali mengikuti robot leader sambil 

membaca jarak kembali. Nilai input analogWrite Arduino dari motor kanan dan 

motor kiri pada saat robot follower berjalan maju adalah 85, sedangkan nilai input 

analogWrite Arduino motor kanan dan motor kiri pada saat robot follower 

berbelok kanan ataupun kekiri adalah 85 dan 50. 

 

Kata Kunci : Sistem Penggerak, analogWrite Arduino, Pulse Width Modulation 

(PWM), Motor DC. 
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ABSTRACT 

 

Actuator System of a Follower Robot for Detecting and Following a Leader 

Robot 

 

By 

Fathur Rachman 

061430321152 

 

Robot can be applied as a service robot that serves to help humans in everyday 

life. One such application is a robot transport where one robot follows another. 

In the application of this type of robot, the drive system (actuator) is very 

important and the selection of the type of motor and its drivers will affect the 

ability of robot motion for wheel applications. Meanwhile, the most appropriate 

motor app is a DC motor and the speed of a DC motor is controlled by an 

analogWrite Arduino or PWM (Pulse Width Modulation) input. 

The goal to be achieved from this tool is if the robot leader moves forward then 

the follower robot moves to follow by reading the distance between the robots so 

as not to hit the robot leader and position the color object detected the camera is 

in the middle position, if the robot leader is ready to turn to the right or Left, then 

the camera from the robot follower detect the change in the position of the color 

object is in the right or left position of the side and the follower robot is ready to 

turn right or left until the object position is at the mid point back and the follower 

robot again follow the robot leader while reading the distance back. The 

analogWrite Arduino input value of the right motor and left motor at the moment 

the follower robot goes forward is 85, while the analogWrite Arduino input value 

of the right motor and left motor at the moment the follower robot turn right or 

left is 85 and 50. 

 

Keywords : Actuator System, analogWrite Arduino, Pulse Width Modulation 

(PWM), DC Motor. 
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