
MANUAL PROGRAM 

Algoritma Kontrol PID pada Robot Pengikut Garis 

Langkah – langkah penggunaan : 

Proteus ISIS 7.1 

1. Buka Aplikasi ISIS Proteus 7.1 

2. Buka file LFRPID.DSN pada folder ISIS 

Berikut merupakan tampilan saat membuka file LFRPID.DSN 

 

Gambar 2.0 Tam[pilan desain pada file LFRPID.DSN 



3. Setelah dibuka Kemudian klik kanan pada tampilan simulasi ATmega32 

kemudian masukkan file  LFRPID.HEX pada folder BASCOMSC. 

 

Gambar 2.1 Tampilan simulasi ATMEGA32 

4. Kemudian jalan kan simulasi dengan menekan tombol play pada 

desain ISIS proteus 7.1 

 

Gambar 2.2 Tampilan untuk menjalankan simulator 

5. Untuk pengaturan sensor tombol switch dapat di tekan 

 

Gambar 2.3 Tampilan tombol switch 

  

6. Berikut merupakan tampilan tombol menu pada simulasi 



 

Gambar 3.4 Tampilan tombol menu 

 

7. Untuk menjalankan simulasi tekan tombol 4  

8. Untuk mensetting PID dan kecepatan tekan tombol 1,  

9. setelah masuk pada setting tekan tombol 2,   

10. untuk menambah variable tekan tombol 3  

11. untuk mengurangi tekan tombol 2 

12.  untuk melanjutkan tekan tombol 1 dan akan meneruskan rutin 

berikutnya. 

13. Untuk meghentikan simulasi  

 

Gambar 2.2 Tampilan untuk mmenghentikan simulator 

 

BASCOM  

1. Buka aplikasi Bascom Avr 

2. Kemudian pada menu Open pilih Open file untuk membuka source 

kode LFRPID.BAS  



3. Untuk megkompile ke hexadecimal pilih compile atau tekan tombol F9 

pada menu RUN. File ini akan menjadi LFRPID.HEX. 

 


