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ABSTRAK 

 

Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan 

kualitas maupun kuantitas produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga 

telah menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia yang kadang – 

kadang berawal dari rangkaian – rangkaian sederhana yang biasa kita jumpai 

dalam buku – buku elektronika. Robot dapat diartikan sebagai sebuah mesin yang 

dapat bekerja secara terus menerus baik secara otomatis maupun terkendali. 

Robot digunakan untuk membantu tugas-tugas manusia mengerjakan hal yang 

kadang sulit atau tidak bisa dilakukan manusia secara langsung. Misalnya untuk 

menangani material radio aktif, merakit mobil dalam industri perakitan mobil, 

menjelajah planet mars, sebagai media pertahanan atau perang, dan sebagainya. 

Salah satu jenis robot yang paling banyak diminati adalah jenis mobil robot. 

Robot Line Follower Robot adalah robot yang dapat berjalan mengikuti 

sebuah lintasan.Garis yang dimaksud pada lintasan adalah garis berwarna hitam 

diatas permukaan berwarna putih atau sebaliknya. 

Ada dua macam Robot Line Follower yaitu line follower biasa tanpa 

menggunakan program (Analog) dan line follower dengan program 

microkontroler (Digital). Pada dasarnya cara kerjanya sama yaitu membaca 

sebuah garis sebagai lintasannya dan Robot Line Follower bergerak mengikuti 

garis yang merupakan lintasannya. Hanya saja yang menggunakan program 

mikrokontroler lebih komplek dan lebih sempurna jika di banding Robot Line 

Follower yang tanpa menggunakan program. Dari segi biaya sangat jelas bahwa 
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Robot Line Follower menggunakan program mikrokontroler lebih mahal dalam 

pembuatannya. 

Pada Tugas Akhir ini dirancang Robot Line Follower Digital ini 

menggunakan mikrokontroler PIC 16F877A sebagai pengendali,enam buah 

sensor LED infrared dan sensor phototransistor infrared digunakan sebagai 

masukkan, LCD dan dua buah motor DC digunakan sebagai keluaran, serta 

Baterai LiPo sebagai sumber tegangan untuk menjalankan Robot Line Follower 

Digital. 

 

 


