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ABSTRAK 

GUNAWAN. Perancangan Robot Wall Follower Berbasis Mikrokontroler.(dibimbing 

oleh Muhammad Basri dan Alauddin Yunus). 

Bidang robotika merupakan salah satu bidang yang perkembangannya sangat cepat. Ada 

beberapa jenis robot, salah satunnya 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. Berdasarkan latar belakang, maka tujuan dari penelitian 

adalah untuk mengetahui rancangan sistem mekanik robot wall follower. Metode 

penelitian ekperimental yakni perancangan sistem dan pembuatan alat sebagai penelitian 

dengan mengacu pada referensi yang telah ada.Data diperoleh dengan menguji sensor 

ultrasonik di berbagai jarak. Komponen yang digunakan yaitu Arduino Uno, L298N, 

Stepdown LM2596,Sensor ultrasonik HCSR 04,Tcrt 5000,LCD 12C,dan Motor. Tujuan 

dari  penelitian ini adalah untuk mengetahui rancangan algoritma pada robot wall 

follower dan pengaruh pengaruh perubahan nilai PWM terhadap kestabilan pergerakan 

robot wall follower.Hasil pengujian menunjukkan bahwa sensor ultrasonik memiliki 

akurasi yang baik pada jarak yang terdekat dengan error yang rendahyaitu 0,1%, namun 

mengalami peningkatan error pada jarak yang lebih jauh yaitu 0,7%. Sistem kendali robot 

secara umum mampu mengikuti dinding dengan baik, nilai PWM yang terlalu rendah 

(<90) menyebabakan robot sulit bergerak sedangkan nilai PWM yang terlalu tinggi 

(>140) menyebabkan robot sulit dikendalikan,yang menyebabkan peningkatan jumlah 

tabrakan dan waktu tempuh yang lebih lama 47,28 detik.  

 

kata kunci : Wall Follower,Arduino Uno,Sensor Ultrasonik,Navigasi Robot 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRAC 

GUNAWAN. Perancangan Robot Wall Follower Berbasis Mikrokontroler.(dibimbing 

oleh Muhammad Basri dan Alauddin Yunus). 

The field of robotics is one of the fields that is developing very rapidly. There are several 

types of robots, one of which is the wall follower robot. Wall follower is one of the 

navigation methods used to explore the surface of the wall. Using this algorithm aims to 

maintain the distance of the robot from the wall so that the robot remains in the middle of 

the track and maintains the position of the robot parallel to the wall while the robot moves 

forward. Based on the background, the purpose of the study is to determine the design of 

the mechanical system of the wall follower robot. Experimental research methods, 

namely system design and tool manufacturing as research by referring to existing 

references. Data were obtained by testing ultrasonic sensors at various distances. The 

components used are Arduino Uno, L298N, Stepdown LM2596, HCSR 04 ultrasonic 

sensor, Tcrt 5000, LCD 12C, and Motor. The purpose of this study was to determine the 

algorithm design on the wall follower robot and the effect of changes in PWM values on 

the stability of the wall follower robot movement. The test results showed that the 

ultrasonic sensor has good accuracy at the closest distance with a low error of 0.1%, but 

experienced an increase in error at a further distance of 0.7%. The robot control system is 

generally able to follow the wall well, a PWM value that is too low (<90) makes it 

difficult for the robot to move while a PWM value that is too high (>140) makes the robot 

difficult to control, which causes an increase in the number of collisions and a longer 

travel time of 47.28 seconds. 
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