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ABSTRACT

In today's digital age as more and more automation equipment in the field of
human life. The emergence of this is caused by the shifting patterns of people
think the conventional way of thinking into a modern way of thinking that is
always demanding evervthing is fast-paced and practical with little use of human
labor.

In this thesis will be discussed on Line Follower Robot and Robot Controlled
Bluetooth. This robot is one form of wheeled systems have major components
such as resistors, transistors, microcontrollers Arduino Uno R3, bluetooth module
and LED are assembled to produce the types of vehicles that run automatically at
a certain speed to follow a line and walk freely on command.

From the observation and analysis of the results of the design are made can be
concluded that the Line Follower Robot is an electronic circuit that is composed
of several electronic components. In a series of robots there are 4 main sections,
namely; sensor circuit (using the infrared light sensor), comparator (using IC
(Integrated Circuit) LM 324 as a voltage comparator), microcontroller (ATmega
328 with Arduino Uno board as the control center) and motor drivers (using IC
298 as a wheel) . And the bluetooth module as a media controller to connect to
Android devices.

This system is very simple because it is still a prototype manifold and can’t be felt
directly benefit human life, the future may be applied to the world of industry that
led to the automation of the activities of their products.

Keywords: Line Follower Robot, microcontroller, the Arduino Uno, a Bluetooth
module.
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ABSTRAKSI

Pada era digital seperti saat ini semakin banyak otomatisasi peralatan pada
hidupg' kehidupan manusia. Timbulnya hal ini dischabkan oleh bergesernya pola
berpikir masyarakat dari cara berfikir konvensional menjadi cara berpikir yang
modern yang selalu menuntut semuanya serba cepat dan praktis dengan sedikit
menggunakan tenaga manusia.

Dalam tugas akhir ini akan dibahas mengenai Robot Line Follower dan
Robot Terkendali Bluetooth. Robot ini merupakan salah satu bentuk sistem beroda
yang memiliki komponen utama  diantaranya sepenti resistor, transistor,
microcontroller Arduino Uno R3, bluetooth modul dan led yang dirangkai untuk
menghasilkan jenis kendaraan yang berjalan secara otomatis dengan kecepatan
tertentu mengikuti sebuah garis dan berjalan bebas sesuai perintah.

Dari hasil pengamatan dan analisa pada hasil perancangan yang dibuat
dapat diperoleh kesimpulan bahwa Robot Line Follower adalah suatu rangkaian
clektronik yang tersusun dari beberapa komponen-komponen elektronik. Dalam
robot terdapat 4 bagian rangkaian utama, yaitu ; rangkaian sensor (menggunakan
inframerah  sebagai sensor cahaya), komparator (menggunakan IC(Integrated
Circuit) LM 324 scbagai pembanding suatu tegangan), Microcontroller(dengan
ATmega 328 dalam bhoard Arduino Uno sebagai pusat kendali) dan driver motor
(menggunakan I1C 1.298 sebagai penggerak roda). Dan modul bluetooth sebagai
media controller untuk disambungkan ke perangkat Android.

Sistem ini masih sangat sederhana karena masih berjenis prototype dan
belum bisa dirasakan langsung manfaatnya dalam kehidupan manusia, kedepan
mungkin bisa diaplikasikan pada dunia industry yang mengarah ke otomatisasi
pada kegiatan produknya.

Kata Kunci : Robot Line Follower, Microcontroller, Arduino Uno, Bluetooth
Modul.
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DAFTAR SIMBOL

1. Simbol-simbol pada diagram Flowchart

@ TERMINATOR Permulaan/akhir program
—_—

GARIS ALIR

. Arah aliran program
(FLOW LINE)

Proses imisialisasi/pemberian harga
PREPARATION o
awal

Proses perhitungan/proses pengolahan |

|
J
|

PROSES

data

INPUT/OUTPUT Proses input/output data, pammeter,
D DATA informasi

Perbandingan permyataan, penyeleksian
DECISION data yvang membenkan pilihan untok

langkah sclanjuinya

ON PAGE Penghubung bagian-bagian flowchart
CONNECTOR yang berada pada satu halaman
OFF PAGE Penghubung bagian-bagian flowchart
—” CONNECTOR yang berada pada halaman berbeda
xiii
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2. Simbol-simbol pada Use case Diagram

| Simbol Keterangan
, I

Aktor - Mewakili peran orang, sistem yang
lain atau alat ketika berkomunikasi dengan
use case

B . i

Use case : Abstraksi dari interaksi
antara sistem dan aktor

Association adalah abstraksi dan

penghubung antara aktor dan use case

Generalisasi : Menunjukan spesialisai
------ > aktor untuk dapat berpartisipasi dalam
Use case

" <<include>> | Menunjukkan bahwa sualu suatu use

case seluruhnya merupakan
A ————

fungsionalitas dari use case lain nya

-

<<extend>> | Menunjukkan bahwa suatu use case
merupakan tambahan fungsional dari
use case lain nya jika suatu kondisi

terpenuhi.
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