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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Teknologi yang terus berkembang saat ini telah menciptakan berbagai 

kemajuan di bidang robotika.Dimana perkembangan ini telah menciptakan 

berbagai jenis robot dengan kemampuan yang berbeda-beda.Salah satunya adalah 

robot wall follower, Wall follower adalah salah satu metode navigasi itu 

digunakan untuk menelusuri permukaan dinding. Menggunakan Algoritma ini 

bertujuan untuk menjaga jarak robot dari dinding agar robot tetap berada di tengah 

lintasan dan pertahankan posisi robot sejajar dengan dinding selama robot 

bergerak maju. Perkembangan mikrokontroler sebagai komponen utama dalam 

sistem robotik telah membuka peluang besar untuk mengembangkan robot wall 

follower yang lebih efisien dan cerdas. Mikrokontroler memungkinkan integrasi 

yang lebih mudah dengan sensor dan aktuator, serta memberikan fleksibilitas 

dalam pengembangan algoritma untuk meningkatkan kemampuan robot dalam 

mengikuti dinding secara akurat.(Wahyudi et al., 2017) 

Oleh karena itu, penelitian ini difokuskan pada perancangan dan 

implementasi robot wall follower berbasis mikrokontroler dengan tujuan untuk 

mengembangkan robot yang mampu mengikuti dinding secara stabil dan efisien 

dalam berbagai kondisi lingkungan. Dengan mengintegrasikan sensor jarak dan 
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algoritma pengendalian yang tepat, diharapkan robot ini dapat menjadi solusi yang 

efektif untuk aplikasi-aplikasi praktis di masa depan. 

Berdasarkan latar belakang tersebut maka peneliti akan merancang dan 

membuat robot wall follower.Pada penelitian ini menggunakan mikrokontroler 

yaitu arduino ide sebagai pengontrol dari robot yang menginput data dari 3 buah 

sensor ultrasonik dan sensor tcrt 5000,kemudian menggunakan 2 buah motor DC 

yang dikendalikan oleh 1 motor driver L298N. 

B. Rumusan Masalah 

1. Bagaimana merancang sistem mekanik pada robot wall follower untuk 

mengikuti dinding sebelah kiri dan kanan 

2. Bagaimana merancang rangkaian elektronik pada robot wall follower? 

3. Bagaimana mengimplementasikan rancangan sistem mekanik pada robot wall 

follower  

4. Bagaimana pengaruh perubahan nilai pwm terhadap kestabilan pergerakan 

robot wall follower dalam mengikutidinding 

C. Tujuan Penelitian 

1. Mengetahui rancangan sistem mekanik robot wall follower  

2. Mengetahui rancangan rangkaian elektronik robot wall follower 

3. Mengetahui rancangan algoritma pada robot wall follower 

4. Mengetahui pengaruh perubahan nilai pwm terhadap kestabilan pergerakan 

robot wall follower 
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D. BatasanMasalah 

1. Menggunakan Arduino Uno sebagai pengontrol 

2. Menggunakan 3 sensor Ultrsonik Hc-Sr04 sebagai pendeteksi jarak 

3. Berfokus pada pergerakan robot wall follower untuk mengikuti dindig kiri 

atau kanan 

4. Menggunakan 1 sensor TCR 5000 sebagai pendeteksi garis titk start dan titk 

finish 

E. Manfaat Penelitian 

 Adapun manfaat penelitian ini yaitu untuk mempermudah pemahaman dan 

memberikan gambaran penulis dan pembaca,maka dikemukakan penjelasan sesuai 

dengan batasan masalah 
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BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

A. Kajian Teori 

1. Sistem Navigasi Wall Follower 

Wall follower adalah salah satu metode navigasi itu digunakan untuk 

menelusuri permukaan dinding. Menggunakan Algoritma ini bertujuan untuk 

menjaga jarak robot dari dinding agar robot tetap berada di tengah lintasan dan 

pertahankan posisi robot sejajar dengan dinding selama robot bergerak maju. 

Pada dasarnya ada dua metode browsing di dinding navigasi pengikut 

dinding, yaitu metode pencarian dinding semakin meningkat dan telusuri dinding 

kiri. Jika menggunakan metode pencarian dinding kiri, maka fungsi input adalah 

untuk membaca data sensor jarak yang ada di sisi kiri robot. Sebaliknya, jika 

menggunakan metode pencarian dinding kanan, lalu fungsinya input yang dibaca 

adalah sensor jarak di sisi kanan robot.(Wahyudi et al., 2017) 

a. Left Hand Rule 

Dalam left hand rule, robot akan lebih memilih untuk belok kiri 

dari pada  lurus atau belok kanan dan jika tidak ada belokan ke kiri akan 

lebih memilih lurus dari pada belok kanan. 
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b. Right Hand Rule. 

Dalam right hand rule, robot akan lebih memilih belok kanan dari 

pada lurus dan lebih memilih lurus dari pada belok kiri. 

2. Mikrokontroler 

Mikrokontroler adalah sistem komputer fungsional dalam sebuah keping. Ini 

berisi inti prosesor, memori (sejumlah kecil RAM, memori program, atau 

keduanya), dan peralatan input-output. Dalam sebuah kata Di sisi lain, 

mikrokontroler adalah perangkat elektronik digital yang memiliki input dan 

output dan kontrol dengan program yang dapat ditulis dan dihapus dengan cara 

khusus, bagaimana sebenarnya mikrokontroler membaca dan menulis data. 

Mikrokontroler adalah komputer dalam sebuah chip digunakan untuk mengontrol 

peralatan elektronik, yaitu mengutamakan efisiensi dan efektifitas biaya. Secara 

harfiah dapat disebut "pengontrol kecil" di mana sistem elektronika yang 

sebelumnya membutuhkan banyak komponen pendukung seperti IC TTL dan 

CMOS dikurangi / diminimalkan dan akhirnya terpusat dan dikendalikan oleh 

mikrokontroler ini. 
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 Gambar 2. 1 Mikrokontroler ATMEGA328P-PU        

  (Sumber: menara ilmu mikrokontroler.com) 

Arduino Uno merupakan  sebuah papan mikrokontroler yang berbasis 

ATmega328. Arduino jenis ini memiliki 14 pin input/output digital (dengan 6 di 

antaranya dapat digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, 16 resonator 

keramik MHz, koneksi USB, koneksi untuk catu daya, header ICSP, dan tombol 

reset. Untuk menyalakannya, Mikrokontroler ini dapat dihubungkan dengan 

komputer menggunakan koneksi USB, menggunakan adaptor AC-DC, atau 

baterai.(Ari et al., 2014)  
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Gambar 2. 2 Arduino Uno        

(Sumber: Dokumentasi pribadi) 

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Uno 

Mikrokontroller ATMega 328 

Tegangan Operasional 5V 

Tegangan Input (Rekomendasi) 7V – 12V 

Pin I/O Digital 14 

Pin Analog 6 

Arus DC Pin I/O 50mA 

Arus DC ketika 3.3V 50mA 

Memory flash 32KB 

SRAM 2KB 

EEPROM 1KB 

Kecepatan ClocK 16MHz 
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3. Sensor Ultrasonik 

Sensor ultrasonic HC-SR04 adalah sensor yang bisa digunakan untuk 

mengukur jarak robot ke dinding. Prinsip kerja sensor HC-SR04 terdiri dari dua 

bagian yaitu,yang pertama adalah transmitter yang berguna untuk mengkonversi 

sinyal elektrik menjadi 40 KHz.pada bagian receiver ia akan menerima sinyal 

pantulan dari transmiter lalu diukur waktunya dibutuhkan gelombang untuk 

kembali dari pantulan objek dan diterima oleh penerima gelombang,Jangkauan 

Minimun pada sensor ultrasonik yaitu 2cm/20mm dan Jangkauan Maksimun yaitu 

4m/400cm. (Krisnayoga et al., 2019) 

 

Gambar 2. 3 Sensor Ultrasonik 

(Sumber : Dokumentasi Pribadi) 

 

Tabel 2.2 Fungsii Piin Modul Seinsor Ultrasoniik 

PIiN FUNGSI i 

VCC Sumbeir teigangan 

TRI iGGEiR Peimiicu siinyal sonar darii seinor 

E iCHO Peinangkap pantulan siinyal sonar 

GND GROUND 

 

 



9 
 

 

4. Motor DC 

Motor DC adalah peirangkat eileiktromagneitiik yang meingubah eineirgii liistriik 

meinjadii eineirgii meikaniik. E ineirgii Meikaniismei iinii diigunakan untuk, miisalnya, 

meimutar iimpeilleir pompa, fan atau bloweir, meinggeirakkan kompreisor, bahan 

peingangkat, dll. Motor DC juga diigunakan dii rumah-rumah (miixeir, bor liistriik, 

fanangiin) dan dii iindustrii. Kumparan meidan pada motor dc diiseibut stator (bagiian 

yang tiidak beirputar) dan kumparan angkeir diiseibut rotor (bagiian yang beirputar). 

Jiika rotasii teirjadii pada kumparan jangkar dii lapangan magneit, akan tiimbul 

teigangan (E iMF) yang beirubah arah seitiiap seiteingah putaran, beigiitulah teigangan 

bolak-baliik(Arii eit al., 2014) 

  

Gambar 2. 4 Motor DC 

(Sumbeir : Dokumeintasii Priibadii) 

5. Motor Driver L298N 

Driiveir motor meirupakan salah satu peirangkat yang diigunakan untuk 

peingeindaliian motor DC. Peingeimudii motor beirtugas meingeindaliikan arah putaran 

dan keiceipatan motor DC untuk diikeindaliikan. Robot onliinei Peingiikut iinii 

meinggunakan driiveir motor L298N. Peingeimudii motor L298N meimiiliikii dua Seirii 

H-Briidgei dii dalamnya, seihiingga biisa diigunakan untuk beirkeindara dua motor DC. 
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dalam apliikasii robotiika Peirgeirakan robot beiroda umumnya meinggunakan motor 

DC seibagaii alat peinggeiraknya (Mega Nurmalasari, Dedi Triyanto, 2015). 

 

Gambar 2. 5 Motor Driiveir L298N 

(Sumbeir : Dokumeintasii Priibadii) 

6. LCD (Liquid Crystal Display) 

LCD (Liiquiid Crystal Diisplay) adalah salah satunya seijeiniis layar eileiktroniik 

yang diibuat deingan teiknologii Logiika CMOS yang beikeirja deingan tiidak 

meinghasiilkan cahaya teitapii meimantulkan cahaya yang meinyala liingkungan untuk 

front-liit atau meingiiriimkan lampu latar. LCD beirfungsii seibagaii peinampiil data baiik 

beirupa karakteir, huruf, angka atau bagan. 

 LCD meirupakan lapiisan campuran organiic antara lapiisan kaca beiniing dan 

eileiktroda iindiium oksiida transparan dalam beintuk tampiilan tujuh seigmein dan 

lapiisan eileiktroda kaca diibeilakang. Keitiika eileiktroda diiaktiifkan oleih meidan liistriik 

(teigangan), panjang moleikul organiik dan siiliindeir meinyeisuaiikan deingan eileiktroda 

darii seigmein. Lapiisan sandwiich meimiiliikii polariisator riingan polariizeir cahaya 

eirtiikal dan horiizontal deipan dii beilakang yang diiiikutii oleih lapiisan reifleiktor. 

Cahaya yang diipantulkan tiidak dapat meileiwatiinya moleikul yang diiadaptasii 
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seigmein yang diiaktiifkan tampak meinjadii geilap dan meimbeintuk data karakteir yang 

akan diitampiilkan.(Natsiir eit al., 2019) 

 

Gambar 2. 6 LCD (Liiquiid Crystal Di isplay) 

 (Sumbeir : Dokumeintasii Priibadii) 

7. Sensor infrared TCRT5000 

Pada liinei seinsor teirdapat dua komponein, seibagaii peimancar cahaya dan 

peineiriima pantulan cahaya. Seinsor gariis iinii teirdiirii darii dua komponein yaiitu LEiD 

dan Photodiiodei. Cara keirja LE iD (Liight Eimiittiing Diiodei) fungsiinya adalah 

meimancarkan cahaya kei gariis hiitam atau putiih. Jiika cahaya diipantulkan kei gariis 

hiitam, banyak cahaya akan diiseirap oleih gariis hiitam, dan jiika diipantulkan kei areia 

putiih, cahaya akan banyak diipantulkan oleih areia putiih (Mega Nurmalasari, Dedi 

Triyanto, 2015). 

 

Gambar 2. 7 Beintuk Fiisiik Seinsor Iinfrareid modeil TCRT5000 

 (Sumbeir : Tokopeidiia.com) 
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B. Kajian Hasil Penelitian Terdahulu 

Peineiliitiian  teirdahulu beirtujuan untuk meindapatkan bahan reifeireinsii seirta 

bahan peirbandiingan dan acuan. Maka peineiliitii akan meincantumkan beibeirapa hasi il 

peineiliitiian teirdahulu seibagaii beiriikut : 

Peineiliitiian teirdahulu yang diilakukan oleih (Hendriawan, 2010)deingan judul 

Peinyeileisaiian Jalur Teirpeindeik deingan meinggunakan Algoriitma Mazei Mappiing 

Pada Liinei Mazei”.Pada peineiliitiian iinii meinggunakan dua modei yaiitu mode i 

peincariian dan modei keimbalii. Dalam modei peincariian, robot beirjalan darii posiisii 

awal hiingga seileisaii deingan aturan robot akan meimpriioriitaskan beilok kiirii saat 

beirteimu deingan peirsiimpangan.Kodei uniik diihasiilkan seitiiap kalii robot meineimukan 

peirsiimpangan.Dalam modei keimbalii, robot teilah beirjalan darii awal sampaii akhiir 

deingan jalur teirpeindeik. Jalur teirpeindeik diipeiroleih darii kodei-kodei uniik yang teilah 

diikonveirsii. Beirdasarkan program konveirsii eikspeiriimeintal yang teilah diilakukan, 

diipeirlukan formulasii yang handal untuk meindapatkan hasiil yang diiiingiinkan. Pada 

peingujiian keiseiluruhan siisteim diidapatkan eirror seibeisar 10% darii 10 kalii 

peircobaan beirturut-turut 

Peineiliitiian teirdahulu yang diilakukan oleih (Ari et al., 2014)deingan judul 

Peirancangan Robot Wall Followeir Deingan Meitodei Proportiional I inteigral 

Deiriivatiivei (PI iD) Beirbasiis Miikrokontroleir”.Pada peineiliitiian iinii beirdasarkan hasi il 

peingujiian yang teilah diilakukan deingan meinggunakan kontroleir PI iD robot wall 

followeir mampu beirnaviigasii deingan mulus, reisponsiif dan tanpa beinturan. 

Peineintuan hasiil tuniing parameiteir kontroleir PIiD diipeiroleih deingan meinggunakan 
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meitodei triial and eirror. Hasiil tuniing parameiteir kontroleir PIiD yang diicapaii darii 

peineiliitiian tugas akhiir iinii diidapatkan Kp = 6, Kii = 1 dan Kd = 3 

Penelitian terdahulu yang telah diilakukan oleh (Metode et al., 2015) dengan 

judul Penerapan Metode Simple Maze Pada Robot Wall Follower Untuk 

Menyelesaikan Jalur Dalam Menelusuri Sebuah Labirin.Pada penelitian ini 

menggunakan 3 bagian pada robot terdiri dari input yaitu sensor,sensor yang 

digunakan adalah ultrasonik dan photodiode,peingolah algoriitma yaiitu 

miikrokontroleir ATMeiga32,seirta output yaiitu motor dc. 

Proseidur peineiliitiian deingan peirancangan dan meingujii meitodei Siimple i Maze i 

pada Robot Wall Followeir, seisuaii atau tiidak 3 bagiian pada robot yang teirdiirii darii 

iinput yaiitu seinsor, yang diigunakan adalah ultrasoniik dan photodiiodei, peingolah 

algoriitma yaiitu miikrokontroleir ATMeiga32, seirta output yaiitu motor dc. Hasiil 

peineiliitiian Algoriitma Labiiriin Seideirhana deingan akurasii seinsor ultrasoniik seibeisar 

99,632% dan niilaii eirror seibeisar 1,34%, untuk peingukuran eirror seinsor fotodiioda 

seibeisar 4,9%, dan untuk peingukuran niilaii eirror motor PWM adalah 5,9%. 

Peikeirjaan iinput, peimroseisan, dan output saliing beirhubungan seisuaii deingan 

peiriintah dalam algoriitma yang diibuat. Pada salah satu posiisii Homei and Fiiniish, 

robot deingan meitodei Siimplei Mazei meimbutuhkan waktu yang leibiih siingkat yaiitu 

±2 deitiik untuk meinyeile isaiikan tugasnya, seidangkan meitodei konveinsiional 

meimbutuhkan waktu ±13 deitiik. Meitodei Labiiriin Seideirhana dapat diiteirapkan pada 

Robot Peingiikut Diindiing. 
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BAB III 

METODE PENELITIAN 

A. Lokasi dan Waktu 

Lokasii peineiliitiian diilaksanakan dii Laboratoriium E ieileiktroniika Program Studii 

Teikniik Eileiktro Fakultas Teikniik Uniiveirsiitas Muhammadiiyah Pareiparei dan waktu 

peineiliitiian diilakukan seilama 6 (einam) bulan diimulaii pada bulan Fe ibruarii sampai i 

deingan bulan Julii 2023.  

Tabel 3. 1 Jadwal peilaksanaan peineiliitiian 

NO Uraiian Bulan 2023 

Feib Mar Apr Meiii Jun Julii 

1 Study Liiteiratur       

2 Peirancangan alat       

3 Peingadaan alat dan 

komponein 
      

4 Peirakiitan dan reialiisasii 

alat 
      

5 Peineintuan parameiteir 

peingujiian 
      

6 Peingujiian untuk keirja       

7 Analiisa hasiil 

peingujiian 
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B. Jenis Penelitian 

Peineiliitiian iinii meirupakan peingeimbangan yang me inggunakan meitodei 

R&D(Reiseiarch and Deiveilopmeint).Peineiliitiian iinii peingeimbangan seicara proceidural 

beirsiifat deiskriiftiif yang meinunjukkan tahap yang harus diiiikutii untuk meinghasiilkan 

seibuah produk teirteintu dan meingujii keieifeiktiifiitasan produk teirseibut. 

C. Alat Dan Bahan Penelitian 

Dalam peilaksanaan peirancangan alat pada pe ineiliitiian yang akan diilakukan, 

diibutuhkan beibeirapa alat dan bahan komponein. Adapun alat dan bahan yang 

diibutuhkan dapat diiliihat pada tabeil diibawah iinii. 

Tabel 3. 2 Alat dan Bahan 

NO                                           Uraiian                                                        Qty 

  1           Arduiino uno                                                                     1 buah 

  2           Motor driiveir L298N                                                         1 buah 

  3           Motor Dc                                                                          2 buah 

  4           Seinsor Ultrasoniik HC-SR04                                            3 buah 

  5           Roda                                                                                2 buah 

  6           Bateiraii                                                                             3 buah 

  7          LCD (Liiquiid Crystal Diisplay)                                         1 buah 

  8          Push Button                                                                     2 buah 
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D. Rancangan penelitian 

Pada bagiian iinii, akan diijeilaskan seicara umum bagaiimana priinsiip keirja darii 

iimpleimeintasii algoriitma pada robot wall followeir beirbasiis miikrokontroleir 

 

Gambar 3.1 Blok Diiagram Rancangan Pe ineiliitiian 

Pada bagiian iinii akan diibahas seicara umum bagaiimana siisteim keirja darii alat 

rancangan robot wall followe ir beirbasiis miikrokontroleir 

Darii diiagram blok robot wall followeir beirbasiis miikrokontroleir, maka dapat 

diiriinciikan seibagaii beiriikut: 

1. Robot iinii diirancang untuk meingiikutii diindiing seicara otomatiis deingan 

meingandalkan beirbagaii komponein seipeirtii miikrokontroleir,seinsor 

jarak,motor driiveir,dan motor DC. 

Rangkaian 

pendeteksi garis 

start dan finish 

 Sensor 

TCRT 5000 
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2. Proseis iinii diimulaii deingan iiniisiialiisasii peirangkat keiras,diiiikutii oleih 

peimbacaan seinsor yang meineintukan peirgeirakan robot beirdasarkan jarak 

darii diindiing.  

3. Peingujiian dan kaliibrasii diilakukan untuk meimastiikan robot beirfungsii 

deingan baiik dii beirbagaii kondiisii,seimeintara fiitur tambahan seipeirtii 

komuniikasii niirkabeil dan peinghiindaran halangan dapat diitambahkan untuk 

meiniingkatkan kiineirja robot.meilaluii optiimasii,robot dapat diiatur untuk 

beirgeirak deingan stabiildan eifiisiiein dalam meingiikutii diindiing 
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Gambar 3.2 Robot wall followeir (Tampak Deipan) 

 

Gambar 3.3 Robot wall followeir (Tampak Sampiing) 

 

E. Gambar 3.4 Robot wall follower (Tampak Atas) 
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F. Teknik Pengambilan Data 

Peingumpulan  data yang diilakukan pada peineiliitiian iinii teirdiirii darii beibeirapa 

tahapan,tahapan pe irtama diilakukan studii liiteiratur,tahapan iinii diilakukan untuk 

meimpeilajarii konseip dasar dan rumus dalam pe irgeirakan robot.Tahapan keidua 

diilakukan peingujiian akurasii seinsor,peingujiian reispon motor driiveir .Tahapan 

keitiiga darii peineiliitiian iinii diilakukan,peingujiian naviigasii robot saat meingiikutii 

diindiing seibeilah kiirii dan kanan. 

Meilaluii obseirvasii langsung, peincatatan hasiil peimbacaan seinsor, peingukuran 

waktu, dan analiisiis statiistiik, teikniik iinii meimbe iriikan gambaran yang jeilas teintang 

bagaiimana robot meireispon liingkungan seikiitarnya, seirta bagaiimana siisteim keindalii 

beirfungsii dalam beirbagaii kondiisii. Hasiil darii peingambiilan data iinii meimungkiinkan 

untuk meingeivaluasii akurasii, konsiisteinsii, dan eifeiktiiviitas siisteim robotiik yang diiujii, 

seirta meingiideintiifiikasii areia yang meimeirlukan peirbaiikan dii masa deipan. 
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BAB IV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

Siisteim meikaniik robot wall followe ir pada dasarnya te irdiirii darii beibeirapa 

bagiian yaiitu peirancangan peirangkat keiras (hardware i),peirancangan peirangkat 

lunak (software i) dan peingujiian rancangan algoriitma pada robot wall followe ir. 

A. Perancangan perangkat keras 

Pada dasarnya peirangkat keiras robot wall followeir beirbasiis miikrokontrole ir 

teirdapat beibeirapa komponein yang diigunakan. Adapun peinjeilasan darii komponein-

komponein yang diigunakan pada peirancangan iinii adalah seibagaii beiriikut. 

1. Miikrokontroleir 

Miikrokontrolleir yang diigunakan pada peirncangan iinii adalah atmeiga 328P-

PU.Miikrokontroleir ATmeiga 328P meimiiliikii 23 piin yang teilah teiriinteigrasii deingan 

Board Arduiino Uno R3. Miikrokontroleir iinii  beirfungsii seibagaii otak peingontrol  

darii suatu systeim atau seibagaii peingeindalii darii suatu komponein eileiktroniika. 

 Pada iic atmeiga 328P-PU teirdapat beibeirapa piin,14 piin diigiital dan 6 piin 

analog.Ada beibeirapa piin yang diigunakan pada peirancangan iinii yaiitu 

2,3,4,5,6,7,8,9,10,11,12,13 A0,A1,A2,A3,A4,A5, Piin teirseibut dapat diiliihat pada 

gambar rangkaiian diibawah iinii 
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Gambar 4. 1 Skeimatiik Arduiino Uno 

2. Seinsor Ultrasoniik 

Seinsor yang diigunakan pada peirancangan iinii adalah jeiniis seinsor ultrasoniik 

HC-SR04 yang beirfungsii untuk meindeiteiksii objeik atau peinghalang yang ada 

diideipannya deingan jarak teirteintu. Pada seinsor iinii teirdapat 4 (eimpat) piin yang 

teirdiirii darii piin Vcc, piin GND, piin Triiggeir, dan piin E icho. Beintuk fiisiik darii seinsor 

ultrasoniik dapat diiliihat pada gambar diibawah iinii. 

 

   

 

Gambar 4. 2 Seinsor Ultrasoniik HC-SR04 
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Pada peirancangan iinii diigunakan 3 (tiiga) buah seinsor yang diipasang pada siisi i 

kiirii, kanan dan de ipan robot. Piin teirseibut diihubungkan ke i board arduiino uno pada 

gambar rangkaiian diibawah iinii.  

 

Gambar 4. 3 Rangkaiian Seinsor Ultrasoniik 

3. Motor DC 

Adapun aktuator yang diigunakan adalah motor DC yang beirfungsii untuk 

meinggeirakkan roda yang diikontrol oleih miikrokontroleir. keimudiian diihubungkan 

kei output motor driiveir, dapat diiliihat seipeirtii pada gambar rangkaiian diibawah iinii.                                                                                                                                  

 

 

 

Gambar 4. 4 rangkaiian motor dc yang teirhubung kei L298N 
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4. Motor Driiveir L298N 

Motor driiveir yang diigunakan adalah jeiniis motor driiveir L298N yang 

beirfungsii untuk meingatur keiceipatan dan arah putaran motor DC. Beintuk fiisiik darii 

motor driiveir L298N dapat diiliihat pada gambar dii bawah iinii. 

 

 

 

 

   

Gambar 4. 5 Motor Driiveir L298N 

Motor driiveir iinii meimiiliikii 6 (einam) buah piin yang diihubungkan ke i 

miikrokontroleir arduiino yaiitu piin E iNA, E iNB, IiN1, IiN2, IiN3, I iN4 seipeirtii pada 

gambar rangkaiian yang te irteira diibawah iinii: 

   

                                                                                                         

                                                     

 

 

Gambar 4. 6 Rangkaiian Motor Driiveir 
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5. LCD (Liiquiid Crystal Diisplay) 

LCD yang diigunakan adalah LCD yang diileingkapii deingan modul I i2C yang 

beirfungsii untuk meinampiilkan data. Beintuk darii LCD dapat diiliihat pada gambar 

diibawah iinii. 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 7 LCD (Liiquiid Crystal Diisplay) 

Pada modul I i2C teirdapat 4 (eimpat) buah piin yaiitu Vcc, Gnd, SCL, dan SDA 

yang diihungkan kei Miikrokontroleir seipeirtii pada gambar rangkaiian beiriikut. 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 8 Rangkaiian LCD I i2C 

6. Push Button 

Pada peirancangan iinii meinggunakan Push button yang diigunakan untuk 

meimulaii dan  meingatur arah ge irakan robot. Beintuk fiisiik push button dapat diiliihat 

pada gambar dii bawah iinii. 

A4 

A5 
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Gambar 4. 9 push button 

Ada 2 (dua) buah Push button yang diigunakan yaiitu,Push button 1 beirfungsii 

untuk meingiikutii diindiing kiirii, push button 2 beirfungsii untuk meingiikutii diindiing 

kanan 

 

 

 

Gambar 4. 10 Rangkaiian push button 

7. Seinsor TCRT 5000 

Seinsor yang diigunakan untuk me indeiteiksii gariis hiitam yaiitu seinsor TCRT 

5000. Seinsor gariis iinii teirdiirii darii dua komponein yaiitu LE iD dan Photodiiodei. Cara 

keirja LE iD (Liight Eimiittiing Diiodei) fungsiinya adalah meimancarkan cahaya kei gariis 

hiitam atau putiih. Jiika cahaya diipantulkan kei gariis hiitam, banyak cahaya akan 

diiseirap oleih gariis hiitam, dan jiika diipantulkan kei areia putiih, cahaya akan banyak 

diipantulkan oleih areia putiih. 

 

 

 

Gambar 4. 11 Rangkaiian Seinsor TCRT 5000 

2 

4 
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Peirancangan susunan piin-piin yang teirhubung kei arduiino robot wall 

followeir dapat diiliihat pada tabeil dii bawah iinii. 

Tabel 4.1 Susunan piin-piin yang teirhubung kei arduiino 

IC 
TAMEGA 
328P-PU 

Ultrasonik HC-
SR04 

Motor Driver LCD I2C Push Button Tcrt-5000 

0 -  -  -  -  - 

1 -  -  -  -  - 

2 -  -  -  Teilusurkiiri i  - 

3 - EiNA  -  -  - 

4 -  -  - Te ilusurkanan  - 

5  -  I iN1 -  - - 

6  - EiNB  - -  - 

7 Eicho – Kanan -  -  -  - 

8  -  -  - - - 

9  - I iN3  -  -  - 

10  - I iN4  -  -  - 

11  - I iN2  - 
 

 - 

12 Tri iggeir – ki irii -  - -  - 

13 Eicho – Ki irii -  -  -  - 

A0  - -  -  - A0 

A1 Tri iggeir – kanan -  -  -  - 

A2 Tri iggeir – deipan  -  -  -  - 

A3 Eicho – deipan  -  -  -  - 

A4 -  - SDA  - - 

A5 -  - SCL  - - 
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Peirancangan robot wall followe ir seicara keiseiluruhan dapat diiliihat pada 

gambar dibawah ini. 

 

Gambar 4. 12 Perancangan robot wall follower 
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Gambar 4. 13 Tampak atas rancangan meikaniik 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 14 Tampak deipan rancangan Meikaniik 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 15 Tampak sampiing rancangan Meikaniik 
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B. Perancangan perangkat lunak 

Dalam tugas akhiir iinii, diigunakan apliikasii Arduiino IiDEi untuk meingontrol 

bagiian peirangkat lunak Arduiino IiDE i meimaiinkan peiran peintiing seibagaii alat yang 

meimungkiinkan komuniikasii antara peirangkat lunak dan peirangkat keiras. Meilaluii 

Arduiino IiDE i, peingguna dapat meingatur cara keirja peirangkat keiras seipeirtii seinsor, 

motor, dan komponein eileiktroniik laiinnya deingan meinuliis kodei program yang 

meineintukan bagaiimana peirangkat teirseibut meireispons beirbagaii iinput dan 

meinghasiilkan output yang diiiingiinkan. 

a.   Flowchart 

Peimbuatan diiagram aliir (flowchart) diipeirlukan untuk meimpeirmudah 

peimahaman dan peingeirjaan program, seihiingga susunan program meinjadii teirarah 

dan tiidak beirantakan.Flowchart meinggunakan beirbagaii siimbol untuk 

meinggambarkan seitiiap langkah dalam proseis, yang biiasanya diihubungkan deingan 

gariis atau panah untuk meinunjukkan urutan langkah seirta aliiran iinformasii atau 

kontrol dalam proseis. Diiagram aliir priinsiip keirja siisteim dapat diiliihat pada gambar 

beiriikut iinii:" 

 

 

 

 



30 
 

 

Gambar 4. 16 Flowchart 

Adapun priinsiip keirja pada flowchart dii atas  adalah pada saat robot start,akan 

muncul tampiilan pada LCD yaiitu Gunawan/219180012 se ilama 1 deitiik dan seiteilah 

iitu meinampiilkan stopwacht peinghiitung waktu.Pada piiliihan ceik tombol 1 atau 2 

jiika diiteikan tombol 1 maka akan me injalankan teilusur kiirii lalu stopwacht mulai i 

meinghiitung waktu yg diiteimpuh seilama meingiikutii diindiing seibeilah kiirii sampai i 

seinsor tcrt 5000 meindeiteiksii gariis hiitam leibiih beisar (> 40) ambang batas maka 

robot akan beirheintii dan stopwacht akan me inampiilkan waktu seilama meingiikutii 

diindiing. 
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Jiika diiteikan tombol 2 maka akan me injalankan Teilusur kanan lalu stopwacht 

mulaii meinghiitung waktu yang diiteimpuh seilama meingiikutii diindiing seibeilah kanan 

sampaii seinsor tcrt 5000 me indeiteiksii gariis hiitam leibiih beisar (> 40) ambang batas 

maka robot akan be irheintii dan stopwacht akan me inampiilkan waktu seilama 

meingiikutii diindiing. 

b. Uraiian program 

Alur logiika program sangat pe intiing untuk meinjeilaskan bagaiimana program 

beikeirja seicara keiseiluruhan,meingiikutii langkah-langkah yang diigambarkan dalam 

flowchart. 

 Deiklarasii liibrary yang akan diipakaii 

#iincludei <LiiquiidCrystal_Ii2C.h> 

LiiquiidCrystal_Ii2C lcd(0x27,16,2); 

 

 Deiklarasii piin dan variiablei pada program 

                      
unsiigneid char tomboll=0; 

unsiigneid char tombol2=0; 

unsiigneid char tombol3=0; 

 

const iint button1=2; 

const iint button2=4; 

 

iint seinsorD = 8; 

iint seinsorA = A0; 

iint hiitam = 1; 

iint putiih = 0; 
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iint IiN1 = 5; 

iint IiN2 = 11; 

iint IiN3 = 9; 

iint IiN4 = 10; 

iint EiNB = 6; 

iint EiNA = 3; 

const iint triig_deipan = A2; 

const iint eicho_deipan = A3; 

const iint triig_kn = A1; 

const iint eicho_kn = 7; 

const iint triig_kr = 12; 

const iint eicho_kr = 13; 

 

iint  hh=0, mm=0, ss=0, ms=0;  

bool tiimeirStart = falsei; 

unsiigneid long lastMiilliis = 0; 

 

long durasii_deipan, durasii_kr, jarak_deipan, jarak_kr, 

durasii_kn, jarak_kn; 

iint seitPoiint, Niilaii, seitPoiintKiiKa, seitPoiint_deipan; 

doublei LastEirror = 0; 

doublei SumEirror = 0; 

const doublei SumEirrorMax = 1000; // Batas maksiimal      

untuk SumEirror 

const doublei SumEirrorMiin = -1000; // Batas miiniimal 

untuk SumEirror 

doublei fiilteirJarak(doublei jarakBaru, doublei 

jarakLama){ 

} 
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Teirdapat beibeirapa variiabeil dan konstanta untuk me ingatur seinsor,tombol, 

motor dan  variiabeil untuk piin-piin seinsor yang te irhubung kei arduiino. 

 Meinu seitup 

 
 voiid seitupi { 

  lcd.iiniit i; 

  lcd.backliighti; 

   

  piinModei (2, IiNPUT_PULLUP) ; 

  piinModei (4, IiNPUT_PULLUP) ; 

  piinModei (7, IiNPUT_PULLUP) ;   

 Seiriial.beigiin(9600); 

 lcd.cleiari; 

 lcd.seitCursor (0,0); 

 cd.priint("  GUNAWAN  "); 

 lcd.seitCursor  (0,1); 

 lcd.priint("   219180012   "); 

 deilay(1000); 

 lcd.cleiari;  

  noIinteirruptsi;         // diisablei all iinteirrupts 

 TCCR1A = 0;             //  seit eintiirei TCCR1A 

reigiisteir to 0  //seit tiimeir1 iinteirrupt at 1kHz  // 1 ms 

 TCCR1B  = 0;             // samei for TCCR1B 

 TCNT1  = 0;             // seit tiimeir count  for 1khz 

iincreimeints 

 OCR1A = 1999;           // = (16*10^6) / (1000*8) - 1 

  //had to usei 16 biit tiimeir1 for thiis bc 1999>255, but 

could swiitch to tiimeirs 0 or  2 wiith largeir preiscaleir 

 // turn on CTC modei 

 TCCR1B |= (1 << WGM12); // Seit  CS11 biit for 8 

preiscaleir 
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 TCCR1B |= (1 << CS11);  // einablei tiimeir comparei 

iinteirrupt 

  TIiMSK1 |= (1 << OCIiEi1A); 

 iinteirruptsi;           // einablei   

  piinModei (IiN1, OUTPUT); 

  piinModei (IiN2, OUTPUT); 

  piinModei (EiNA, OUTPUT); 

  piinModei (IiN3, OUTPUT); 

  piinModei (IiN4, OUTPUT); 

  piinModei (EiNB, OUTPUT); 

  piinModei(seinsorD, IiNPUT);    

  iint valuei=diigiitalReiad(seinsorD); 

  piinModei(triig_deipan, OUTPUT); 

  piinModei(eicho_deipan, IiNPUT); 

  piinModei(triig_kr, OUTPUT); 

  piinModei(eicho_kr, IiNPUT); 

  piinModei(triig_kn, OUTPUT); 

  piinModei(eicho_kn, IiNPUT);   } 

 

Pada meinu seitup yang hanya diijalankan 1 kalii keitiika arduiino iidei diinyalakan. 

Program iinii meingiiniisiialiisasii LCD, meingatur beibeirapa piin untuk iinput/output, 

meinampiilkan peisan dii LCD, dan meingonfiigurasii Tiimeir1 untuk meinghasiilkan 

iinteirrupt deingan freikueinsii 1 kHz. Piin-piinnya diiatur untuk meingontrol motor dan 

meimbaca seinsor, teirmasuk seinsor ultrasoniik untuk deiteiksii jarak. 

 Fungsii loop 

voiid loopi{ 

 iint seinsor_valuei=analogReiad(seinsorA);  
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 baca_buttoni; 

  reiad_seinsori; 

  seinsor_valuei = analogReiad(seinsorA); 

  Seiriial.priintln(seinsor_valuei); 

  lcd.seitCursor(0, 0); 

  lcd.priint("   Stopwatch   "); 

  lcd.seitCursor(2, 1); 

  lcd.priint((hh / 10) % 10); 

  lcd.priint(hh % 10); 

  lcd.priint(":"); 

  lcd.priint((mm / 10) % 10); 

  lcd.priint(mm % 10); 

  lcd.priint(":"); 

  lcd.priint((ss / 10) % 10); 

  lcd.priint(ss % 10); 

  lcd.priint(":"); 

  lcd.priint((ms / 100) % 10); 

  lcd.priint((ms / 10) % 10); 

  lcd.priint(ms % 10); 

 

  iif (!tomboll) { 

    tiimeirStart = truei; 

    TeilusurKiiriii; 

  } eilsei iif (!tombol2) { 

    tiimeirStart = truei; 

    TeilusurKanani; 

  } 

  deilay(100); 

} 
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Pada meinu loopiing atau peirulangan program dii atas meirupakan bagiian darii 

siisteim keindalii robot wall followeir yang meinggunakan seinsor dan tombol untuk 

meingarahkan naviigasii robot, deingan fiitur tambahan beirupa stopwacht yang 

diitampiilkan pada layar LCD.Beirdasarkan status tombol,robot dapat meingiikutii 

diindiing dii seibeilah kiirii atau kanan 

C. Pengujian robot wall follower 

Ada 4(empat) tahap peingujiian pada peineiliitiian siisteim keindalii robot wall 

followeir yaiitu yang peirtama peingujiian seinsor ultrasoniik dan arah putar 

motor,keidua peingujiian siisteim keindalii wall followeir deingan meingiikutii diindiing 

seibeilah kiirii,keitiiga peingujiian siisteim wall followeir deingan meingiikutii diindiing 

seibeilah kanan dan yang keempat pengujian pengaruh perubahan nilai PWM 

terhadap kestabilan robot wall follower dalam mengikuti dinding. 

1. pengujian sensor Ultrasonik 

     Tabel 4.2 Hasiil peingujiian seinsor ultrasoniik 

Peingujiian 

kei - 

Jarak 

actual 

(cm) 

Peimbacaan seinsor E iror(%) 

Kiirii 

(cm) 

Deipan 

(cm) 

Kanan 

(cm) 

Kiirii Deipan Kanan 

1 0 1 2 2 0 0 0 

2 20 19 19 20 0,05 0,05 0 

3 30 28 28 29 0,06 0,06 0,03 

4 40 37 38 38 0,07 0,05 0,05 

5 50 47 48 47 0,06 0,04 0,06 

6 60 56 57 57 0,06 0,05 0,05 

7 70 66 66 67 0,05 0,05 0,04 

8 80 77 76 74 0,03 0,05 0,07 
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9 90 85 85 86 0,05 0,05 0,04 

10 100 94 93 95 0,06 0,07 0,05 

 

Peingujiian meinunjukkan bahwa seinsor ultrasoniik seicara konsiistein 

meimbeiriikan hasiil peimbacaan yang meindeikatii jarak aktual pada beirbagaii kondiisii. 

Meiskii teirdapat beibeirapa variiasii keiciil pada hasiil peimbacaan dii siisii kiirii, deipan, dan 

kanan, seicara keiseiluruhan eirror peirseintasei teitap reindah. 

Pada jarak deikat (10-30 cm), seinsor meinunjukkan keiteipatan yang sangat baiik 

deingan eirror miiniimal, meingiindiikasiikan keimampuan seinsor untuk meindeiteiksii 

objeik deingan akurasii tiinggii dalam jarak peindeik. Pada jarak yang leibiih jauh (40-

100 cm), meiskiipun eirror seidiikiit meiniingkat, seinsor teitap meimpeirtahankan 

peirforma yang dapat diiandalkan.Konsiisteinsii dalam peimbacaan seinsor pada keitiiga 

siisii (kiirii, deipan, kanan) meinunjukkan bahwa seinsor iinii tiidak hanya akurat teitapii 

juga stabiil dalam beirbagaii kondiisii jarak. Tiidak ada fluktuasii beisar dalam hasi il 

peimbacaan, yang peintiing untuk apliikasii seipeirtii robot wall followeir, dii mana 

keistabiilan dan preidiiktabiiliitas sangat peintiing.Deingan eirror yang reilatiif reindah 

pada seimua jarak ujii, seinsor iinii sangat cocok untuk diigunakan dalam robotiik, 

khususnya dalam naviigasii beirbasiis jarak seipeirtii pada robot wall followeir. Hasiil 

peingujiian meingiindiikasiikan bahwa seinsor iinii dapat seicara andal meimpeirtahankan 

jarak yang teipat darii diindiing, yang meirupakan kriiteiriia peintiing dalam apliikasii 

teirseibut. 

Seicara keiseiluruhan, seinsor ultrasoniik meinunjukkan keihandalan yang tiinggii 

dalam peingukuran jarak deingan tiingkat eirror yang reindah dan konsiistein. Hasiil iinii 
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meimbeiriikan keipeircayaan bahwa seinsor dapat diigunakan seicara eifeiktiif dalam 

apliikasii yang meimeirlukan peingukuran jarak preisiisii, teirmasuk dalam proyeik robot 

wall followeir peineiliitiian iinii.Adapun Tabeil peingujiian putaran motor dc pada driiveir 

l298N. 

Tabel 4.3 Hasiil peingujiian putaran motor dc pada driiveir l298N. 

Motor driiveir 

L298N 

Aksii robot 

E iNA E iNB 

I iN1 I iN2 I iN3 I iN4 

HI iGH LOW HI iGH LOW Maju 

HI iGH LOW LOW HI iGH Beilokkiirii 

LOW HI iGH HI iGH LOW Beilokkanan 

LOW LOW LOW LOW Beirheintii 

 

Tabeil dii atas meinunjukkan bagaiimana peirubahan pada siinyal kontrol motor 

driiveir L298N dapat meimpeingaruhii arah dan geirakan robot. Deingan meingatur 

kombiinasii piin E iNA, E iNB, dan iinput (IiN1, IiN2, IiN3, IiN4), kiita dapat meingontrol 

apakah robot akan beirgeirak maju, beilok kei kiirii, beilok kei kanan, atau beirheintii. 

Robot dapat diiarahkan untuk beirgeirak maju deingan meingaktiifkan keidua 

motor.Robot dapat beirbeilok kei kiirii deingan meingaktiifkan hanya motor 

kanan.Robot dapat beirbeilok kei kanan deingan meingaktiifkan hanya motor 

kiirii.Robot dapat beirheintii deingan meinonaktiifkan keidua motor. 

2. Tabeil peingujiian siisteim meingiikutii diindiing seibeilah kiirii 

     Tabel 4.4 Hasiil peingujiian peingujiian siisteim meingiikutii diindiing seibeilah kiirii 

Peingujiian 

Kei - 

Jumlah tabrakan Waktu yang 

diiteimpuh (deitiik) 

Hasiil peingujiian 

meingiikutii diindiing 

1 3 33,78 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit 
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2 2 33,78 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit 

3 0 32,24 Tiidak ada 

tabrakan, 

4 2 38,40 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit dan 

seidiikiit lambat 

5 1 33,58 Tabrakan dii 

tiikungan teirakhiir 

6 1 34,23 Peirforma baiik 

deingan seidiikiit 

tabrakan 

7 1 38,01 Beirheintii dii teingah 

liintasan dan 

lambat 

8 2 34,27 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit 

9 1 36,92 Tabrakan dii 

tiikungan teirakhiir 

10 0 32,57 Tiidak ada 

tabrakan,waktu 

teirceipat 

 

 

 

 

Gambar 4. 17 Tampiilan LCD seiteilah meingiikutii diindiing seibeilah kiirii 

Peingujiian kei-3 dan kei-10 meincatat waktu teirceipat (32,24 deitiik dan 32,57 

deitiik) tanpa meingalamii tabrakan, meinunjukkan bahwa robot beikeirja leibiih eifiisiiein 

keitiika tiidak ada gangguan darii tabrakan. Mayoriitas peingujiian yang meinunjukkan 

waktu leibiih lambat dan jumlah tabrakan yang leibiih tiinggii teirjadii dii areia seimpiit, 

meinunjukkan bahwa robot meingalamii keisuliitan dalam meinaviigasii ruang yang 

leibiih teirbatas. Peingujiian kei-4 dan kei-7 meinunjukkan waktu teirlama, masiing-

masiing 38,40 deitiik dan 38,01 deitiik, deingan keisuliitan dii areia seimpiit dan 
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peirlambatan dii teingah liintasan.Seibagiian beisar tabrakan teirjadii dii areia seimpiit dan 

tiikungan teirakhiir, meinunjukkan bahwa robot meingalamii keisuliitan naviigasii dii 

areia teirseibut.Seicara keiseiluruhan, robot meinunjukkan peirforma yang leibiih baiik dii 

liintasan yang leibiih luas deingan seidiikiit hambatan, seidangkan areia seimpiit dan 

tiikungan meinjadii tantangan yang meinyeibabkan peinurunan peirforma. 

3. Tabeil peingujiian siisteim meingiikutii diindiing seibeilah kanan 

     Tabel 4.5 Hasiil peingujiian siisteim meingiikutii diindiing seibeilah kanan 

Peingujiian 

Kei - 

Jumlah tabrakan Waktu yang 

diiteimpuh (deitiik) 

Hasiil peingujiian 

meingiikutii diindiing 

1 1 34,69 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit 

2 2 35,26 Keisuliitan dii areia 

yg seimpiit 

3 0 38,48 Beirheintii dii teingah 

liintasan dan lanjut 

4 2 35,57 Seidiikiit lambat dii 

teingah liintasan 

5 1 38,34 Keislutan dii areia 

yg seimpiit dan 

lambat 

6 1 38,81 Seidiikiit lambat dii 

tiikungan teirakhiir 

7 2 44,32 Seidiikiit lambat dii 

awal dan tabrakan 

dii areia yg seimpiit 

8 3 40,68 Seidiikiit lambat dii 

awal 

9 1 47,28 Seidiikiit lambat dii 

awal dan beirheintii 

dii teingah liintasan 

baru lanjut 

10 1 39,10 Beirheintii dii 

tiikungan keidua 

dan seidiikiit lambat 
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Gambar 4. 18 Tampiilan LCD seiteilah meingiikutii diindiing seibeilah kanan 

Hasiil peingujiian pada tabeil dii atas meinunjukkan bahwa robot seiriing 

meinghadapii keisuliitan dii areia yang seimpiit dan pada tiikungan, yang 

meingakiibatkan tabrakan dan meimpeirlambat waktu teimpuh. Meiskiipun ada 

beibeirapa peingujiian dii mana robot tiidak meingalamii tabrakan, waktu teimpuh teitap 

leibiih lama, meinunjukkan bahwa robot meingalamii jeida atau keisuliitan dalam 

naviigasii.Peingujiian 1 dan 2, yang meinunjukkan waktu teimpuh teirceipat, teitap 

meingalamii tabrakan dii areia seimpiit. Pada peingujiian 7, 8, dan 9, waktu teimpuh 

meiniingkat siigniifiikan, meinunjukkan bahwa tabrakan dan keisuliitan dii awal liintasan 

meimbeiriikan dampak beisar pada keiseiluruhan peirforma.  

4. Tabeil peingujiian pengaruh perubahan nilai PWM terhadap kestabilan 

pergerakan robot wal follower dalam mengikuti dinding 

     Tabel 4.6 Hasiil peingujiian pengaruh perubahan nilai PWM terhadap 

kestabilan pergerakan robot wal follower dalam mengikuti dinding 

No PWM Kiri PWM Kanan Status pergerakan  robot Kestabilan robot 

1 50 50 Robot berhenti Tidak stabil 

2 70 70 

Bergerak 

lambat,terkadang 

berhenti 

Tidak stabil 

3 90 90 
Bergerak sedkit 

mengikuti dinding 
Cukup stabil 

4 100 100 Mulai mengikuti dinding Stabil 

5 140 140 Robot menabrak dinding Kurang stabil 

6 160 160 Mulai eror  Kurang stabil 
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7 180 180 Bergerak cepat 
Tidak stabil 

 

8 195 195 
Bergerak cepat,sulit 

dikontrol 
Tidak stabil 

9 200 200 
Bergerak Zig-zag,sering 

keluar jalur 
Tidak stabil 

10 255 255 Tidak dapat dikontrol 
Sangat tidak 

stabil 

 

Berdasarkan hasil pengujian, terdapat hubungan langsung antara nilai PWM 

dan kestabilan pergerakan robot Wall Follower dalam mengikuti dinding. Pada 

rentang PWM 50-90, robot mengalami kesulitan untuk bergerak dengan stabil. 

Saat PWM 50, robot tidak dapat bergerak sama sekali karena torsi yang dihasilkan 

terlalu kecil. Pada PWM 70, robot mulai bergerak tetapi dengan kecepatan yang 

sangat lambat dan terkadang berhenti. Pada PWM 90, robot mulai menunjukkan 

kemampuan untuk mengikuti dinding, tetapi masih kurang stabil karena sistem 

kontrol belum optimal. Hal ini menunjukkan bahwa nilai PWM yang terlalu 

rendah menyebabkan torsi motor tidak cukup kuat untuk menghasilkan 

pergerakan yang lancar dan stabil. 

Pada rentang PWM 100-140, robot mulai menunjukkan peningkatan 

kestabilan. Saat PWM 100, robot mulai mengikuti dinding dengan cukup baik dan 

dapat dikatakan sebagai rentang nilai yang optimal. Namun, ketika nilai PWM 

meningkat ke 140, robot mulai mengalami ketidakstabilan, seperti menabrak 

dinding. Ini menandakan bahwa kecepatan robot mulai melebihi kemampuan 

sistem kontrol untuk mengoreksi jalur secara akurat. Oleh karena itu, rentang 

PWM 100-120 dapat dianggap sebagai kondisi paling optimal untuk kestabilan 

pergerakan robot. 
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Saat nilai PWM meningkat lebih jauh ke 160-200, robot semakin sulit 

dikendalikan. Pada PWM 160, robot mulai mengalami error dan keluar dari jalur. 

Pada PWM 180, pergerakan semakin cepat sehingga sulit untuk dikontrol dengan 

baik. Saat PWM 195 dan 200, robot sering bergerak zig-zag dan kehilangan 

kestabilan karena sistem kontrol tidak mampu mengimbangi kecepatan yang 

tinggi. Pada kondisi ekstrem dengan PWM 255, robot benar-benar tidak dapat 

dikendalikan, bergerak terlalu cepat, dan kehilangan arah sepenuhnya. 
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BAB V 

PENUTUP 

A. Kesimpulan 

1. Seinsor ultrasoniik yang diigunakan pada robot wall followeir meinunjukkan 

peirforma yang baiik dalam me indeiteiksii jarak deingan eirror yang reindah. Hasiil 

peingujiian meinunjukkan bahwa seinsor iinii mampu meimbeiriikan peimbacaan 

yang konsiistein dan akurat, teirutama pada jarak peindeik (10-30 cm). Meiskiipun 

teirjadii peiniingkatan eirror pada jarak yang leibiih jauh (40-100 cm), seinsor teitap 

dapat diiandalkan untuk naviigasii beirbasiis jarak. Konsiisteinsii dalam peimbacaan 

dii keitiiga siisii (kiirii, deipan, kanan) meinunjukkan bahwa seinsor iinii mampu 

beikeirja deingan baiik dalam beirbagaii kondiisii, meinjadiikannya piiliihan yang 

teipat untuk siisteim keindalii robot wall followeir. 

2. Peingujiian meinunjukkan bahwa motor driiveir L298N dapat seicara eifeiktiif 

meingontrol arah dan geirakan robot deingan meingatur kombiinasii siinyal pada 

piin E iNA, E iNB, IiN1, IiN2, IiN3, dan I iN4. Robot dapat beirgeirak maju, beilok ke i 

kiirii, beilok kei kanan, atau beirheintii beirdasarkan konfiigurasii siinyal yang 

diibeiriikan. Hal iinii meinunjukkan bahwa driiveir motor iinii meimiiliikii fleiksiibiiliitas 

dan keiandalan yang diibutuhkan untuk meingeindaliikan geirakan robot wall 

followeir. 

3. Robot meinunjukkan peirforma yang baiik dalam meingiikutii diindiing seibeilah 

kiirii, teirutama dii liintasan yang leibiih luas dan tanpa hambatan. Pada pengujian 
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yang mencatat waktu tercepat, robot tidak mengalami tabrakan, menunjukkan 

bahwa kinerja robot optimal saat tidak ada gangguan. Namun, pada area 

sempit dan tikungan terakhir, robot sering mengalami kesulitan, yang 

menyebabkan tabrakan dan penurunan performa. 

4. Pada pengujian mengikuti dinding sebelah kanan, robot menghadapi lebih 

banyak tantangan dibandingkan dengan pengujian sebelah kiri. Waktu tempuh 

rata-rata lebih lama, dengan robot sering mengalami kesulitan di area sempit 

dan tikungan, yang menyebabkan tabrakan dan jeda dalam navigasi. Hal ini 

menunjukkan bahwa algoritma atau mekanisme kendali yang digunakan lebih 

efektif dalam navigasi sebelah kiri dibandingkan sebelah kanan. 

5. Dapat disimpulkan bahwa nilai PWM memiliki dampak signifikan terhadap 

kestabilan robot Wall Follower. Nilai PWM optimal berada di kisaran 100-

120, di mana robot dapat bergerak dengan stabil tanpa kehilangan kontrol. 

Nilai PWM yang terlalu rendah (<90) menyebabkan robot sulit bergerak atau 

bahkan berhenti, sedangkan nilai PWM yang terlalu tinggi (>140) 

menyebabkan robot sulit dikendalikan, sering menabrak dinding, dan pada 

akhirnya keluar dari jalur. 

B. SARAN 

1. Tambahkan sensor lain, seperti inframerah atau lidar, untuk meningkatkan 

akurasi dan memperkaya data lingkungan, sehingga robot dapat menavigasi 

dengan lebih presisi. 

2. Uji robot pada berbagai kecepatan untuk menemukan kecepatan optimal yang 

menjaga akurasi dan kinerja navigasi. 
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3. Lakukan pengujian di lintasan dan kondisi lingkungan yang bervariasi untuk 

menguji fleksibilitas dan ketahanan robot. 

4. teliti cara meningkatkan efisiensi penggunaan daya, seperti melalui pengaturan 

penggunaan motor dan sensor, atau menggunakan baterai yang lebih efisien. 

5. penyesuaian penempatan sensor ultrasonik atau inframerah juga perlu 

diperhatikan. Sensor yang terlalu dekat dengan motor atau bagian mekanis lain 

dapat mengalami gangguan akibat getaran. Oleh karena itu, sebaiknya sensor 

ditempatkan pada posisi yang lebih optimal agar dapat membaca lingkungan 

dengan lebih akurat 

6. mengoptimalkan algoritma kontrol kecepatan, misalnya dengan menerapkan 

kontrol adaptif berbasis kondisi lingkungan. Dengan algoritma ini, robot dapat 

menyesuaikan kecepatan secara dinamis berdasarkan jarak ke dinding dan 

tingkat kestabilan pergerakan, sehingga tidak hanya mengandalkan nilai PWM 

tetap. 
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