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ABSTRACT

Line follower robot is a type of mobile robot, where the robot can move along the
trajectory in the form of black or white lines. This robot is supported by a series of
elktronika equipped with wheels and in motion by motorcycles. Speed control relies
heavily on the speed limit and movement between the robot's tyres and others. The
robot is designed to navigate and move automatically following a line groove that
is made to read lines, the robot is equipped with infrared sensor placed at the front
end of the robot. This line follower has the type and shape and has a drive and
control system as a diverse performance regulator in accordance with the creativity
of the maker. In this design will be discussed and analyzed more deeply to factor a
robot speed with Movement controlled by proportional integral derivative
controller (PID) so that the movement of the robot can be dynamic in accordance
with the track tested.

Keywords : Lynvolk, mobiele robot, Proporsionele Integrale Afgeleide (PID).
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ABSTRAK

Robot line follower yaitu merupakan jenis mobile robot, dimana robot dapat
bergerak mengikuti lintasan berupa garis berwarna hitam atau putih. Robot ini di
dukung oleh rangkaian elktronika yang di lengkapi dengan roda dan di Gerakan
oleh motor. Pengendalian kecepatan sangat bergantung pada batas putaran dan
pergerakan antara ban robot dengan lainnya. Robot tersebut di rancang untuk
bernavigasi dan bergerak secara otomatis mengikuti sebuah alur garis yang di buat
untuk membaca garis, robot di lengkapi dengan sensor Infrared yang di letakkan di
ujung depan dari robot tersebut. Line follower ini memeiliki jenis dan bentuk serta
memiliki sistem penggerak dan pengendali sebagai pengatur Kinerja yang beraneka
ragam sesuai dengan kreatifitas pembuatnya. Pada perancangan ini akan di bahas
dan di analisis lebih dalam terhadap factor suatu kecepatan robot dengan Gerakan
yang di kontrol oleh pengendali Proportional Integral Derivative (PID) sehingga
Gerakan robot dapat dinamis sesuai dengan track yang di ujikan.

Kata Kunci: Line follower, robot mobile, Proportional Integral Derivative (PID).
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1.

DAFTAR SIMBOL

Simbol Activity Diagram

&

swimlame

Start Point

Menggambarkan awal aktifitas

End Point

Menggambarkan akhir aktifitas

Activity

Menggambarkan proses bisnis

Simbol Black Hold Activies

Digunakan bila dikehendaki ada satu atau lebih
transisi

Simbol Fork

Digunakan untuk menunjukkan kegiatan yang
dilakukan secara paralel, untuk menggabungkan
dua kegiatan paralel menjadi satu.

Simbol Join

Menunjukkan adanya demosisi.

Decision

Menggambarkan keputusan/ pilihan

Swimlane

Menggambarkan pemisahan aktifitas
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2. Simbol Use Case Diagram

Actor0

3. Simbol Sequence Diagram

X

Actor

Menggambarkan orang atau sistem yang
menyediakan atau menerima informasi dari
sistem atau menggambarkan pengguna software

apilkasi (user).

Use Case

Menggambarkan fungsionalitas dari suatu
sistem, sehingga pengguna sistem paham dan
mengerti mengenai sistem yang akan dibangun.
Association

Menggambarkan hubungan antara actor dengan
Use Case.

Simbol Asosiasi antara Actor dan Use Case
Ujung panah association antara actor dan Use
Case mengindikasikan siapa/ apa yang meminta
interaksi dan bukunya mengindikasikan aliran
data.

Actor

Menggambarkan seseorang atau sesuatu
(seperti  perangkat, sistem lain) yang
berinteraksi dengan sistem.
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Boundary

Menggambarkan interaksi antara satu atau

lebih actor dengan sistem, memodelkan bagian
I_O dari sistem yang bergantung pada pihak lain

disekitarnya dan merupakan pembatas sistem

dengan dunia luar.

Control
Menggambarkan ~ “perilaku  mengatur”,
O mengkoordinasikan perilaku sistem dan

dinamika dari suatu sistem, menangani tugas
utama dan mengontrol alur kerja suatu sistem.

Entity
Q Menggambarkan informasi  yang harus
disimpan oleh sistem (struktur data dari sebuah
sistem).
| | Object Message
H m Menggambarkan pesan/hubungan antar objek,

l yang menunjukan urutan kejadian.

4. Simbol Flowchart

Terminal
C > Menyatakan permulaan atau akhir suatu

program.
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5.

v

Simbol Component Diagram

Component0 5 |

Input /Output
Menyatakan proses input atau output tanpa
tergantung jenis peralatannya.

Proses
Menyatakan suatu tindakan (proses) yang di
lakukan oleh komputer.

Decision

Menunjukan Suatu Kondisi tertentu yang
akan  menghasilkan  dua kemungkinan
jawaban: ya atau tidak.

Flow
Menyatakan jalannya arus suatu proses.

Component

Component system adalah simbol yang
menjelaskan perangkat keras atau objek
dalam sistem tersebut

Dependency

Simbol yang menjelaskan sebuah keterkaitan
antara komponen, satu komponen dengan
yang lain. Arah panah dalam simbol tersebut
diarahkan pada komponen yang dipakai.
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6. Simbol Deployment Diagram

package

nama_node

Package
Package merupakan sebuah bungkusan dari
suatu atau lebih node.

Node

Menyatakan perangkat keras (Hardware),
perangkat lunak yang tidak di buat sendiri
(Software) jika di dalam node di sertakan
komponen untuk mengkonsistenkan
rancangan maka komponen yang di ikut
sertakan harus sesuai dengan komponen yang
telah didefinisikan sebelumnya pada diagram
komponen.

Dependency
Keberuntungan antar node, arah panah
mengarah pada node yang di pakai.

Link
Relasi antar node.
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