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ABSTRAK 
 

Di dalam Tugas Akhir ini akan dirancang sebuah robot dengan system navigasi 

wall follower yang menggunakan pengendali PID (Proportional Integral Derivative). Robot 

dengan system navigasi wall follower ini berjalan dengan menelusuri dinding yang 

menggunakan sensor ultrasonic sebagai sensor jarak. Sensor ultrasonic ini digunakan 

untuk mendeteksi jarak robot terhadap dinding dan hasil pembacaan sensor akan diolah 

di dalam Mikrokontroler ATMega16 dan ditampilkan pada LCD (Liquid Crystal Display). Di 

dalam Mikrokontroler ATMega16 akan dibuat pengendali PID yang berupa pengaturan 

lebar pulsa tegangan atau PWM (Pulse Widht Modulation) sebagai keluaran ke motor DC. 

Pengaturan lebar pulsa tegangan digunakan untuk mengendalikan kecepatan putaran 

motor. Kecepatan putaran motor akan mempengaruhi posisi robot terhadap dinding agar 

sesuai dengan yang diinginkan dan robot akan melakukan wall following dengan stabil. 

 

Kata kunci: Wall Follower, PID, PWM, ATMega16 
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