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ABSTRAK

Robot Line Follower merupakan suatu bentuk robot bergerak otonom yang
mempunyai misi mengikuti suatu garis yang telah ditentukan. Berdasarkan tipe
steeringnya, ada dua jenis tipe robot line follower. Yaitu defferential steering dan
Ackermann steering. Pada defferential steering, roda yang digunakan sebagai
penggeraknya diletakkan di kiri dan kanan robot. Sedangkan ackermann steering, roda
penggeraknya diletakkan pada bagian belakang sedangkan roda bagian depannya
sebagai steering. Pada robot yang dibuat pada tugas akhir ini digunakan tipe ackermann
steering.

Pada bagian bawah robot line follower dilengkapi dengan sensor lantai, yang
berfungsi untuk mengetahui keberadaan garis. Sebagai penggeraknya digunakan motor
DC yang dilengkapi dengan driver motornya. Dan sebagai pengontrolnya digunakan
mikrokontroler. Selain mengikuti garis, robot line follower ini juga menangani jika

terjadi pelemahan baterai dengan cara menigkatkan pulsa PWM.

Kata kunci : Line Follower, ackermann steering, sensor lantai, driver motor, LDR, IC
L298, mikrokontroler AT89S52.



ABSTRACT

Line follower Robot is a autonomous moving robot whose mission follow the line
which have been definite. According steering type of robot, there are two type of line
follower robot. That is defferential steering and Ackermann steering. For defferential
steering, the wheel which is used as activator placed on left side and right side of robot.
While for ackermann steering, the wheel which is used as activator placed on the back
side of robot, and the wheel on the front side is used as steering. At this robot made use
ackermann steering type.

At the under side of line follower robot is provided with floor sensor, functioning
to know existence the line. As activator is used motor DC which provided with motor
deriver. And as controller is used the microcontroller. Be side follow the line, this line

follower robot also solve power drop of battery with method increase pulse of PWM

Key word : Line Follower, ackermann steering, floor sensor, motor driver, LDR, IC
L298, microcontroller AT89S52.
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