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ABSTRAK

PENERAPAN SISTEM APLIKASI ANDROID PADA
SMARTPHONE SEBAGAI SISTEM PENGENDALI PADA
ROBOT PEMOTONG RUMPUT BERBASIS ARDUINO MEGA

2560 DENGAN MEDIA BLUETOOTH
(Robby Prabowo, 03041281419100, 2018, 54 halaman)

Keamanan dan sistem monitoring merupakan hal yang harus ada dalam
perkembangan teknologi. Masalah keamanan dari mesin pemotong rumput
konvensional serta perkembangan teknologi yang memungkinkan untuk
mengendalikan benda dari jarak dekat sesuai apa yang dibutuhkan hingga sistem
monitoring menjadi suatu hal yang harus diselesaikan. Dalam penelitian ini, penulis
menggabungkan teknologi pemotong rumput dan teknologi smartphone dengan
menggunakan bluetooth sebagai media perantara pengiriman dan penerimaan data
secara nirkabel (tanpa kabel) yang kemudian diaplikasikan pada kehidupan sehari-
hari nantinya, dan alat yang akan dibuat adalah robot pemotong rumput dengan fitur
kontrol menggunakan sensor akselerometer dengan menggunakan aplikasi buatan
orang ketiga yang akan diterapkan pada sistem android yang bernama amarino toolkit
serta modul arduino mega 2560 dan driver motor L298N sebagai alat pengendalinya.
Hasil Penelitian ini adalah sensor akselerometer dan media bluetooth dapat
diaplikasikan untuk pengendalian motor pada robot pemotong rumput. Tegangan dan
arus yang dimonitor memiliki nilai yang konstan. Nilai respon waktu yang dibutuhkan
untuk menghubungkan bluetooth HC-05 dan smartphone android memiliki nilai rata-
rata 2.67 detik. ~

Kata Kunci— Robot Pemotong rumput, Bluetooth, Android, Arduino Mega 2560.

Indralaya, September 2018
Menyetujui,

Pembimbing Utama

. Muhammad Abu Baké- Sidik, S.T., M.Eng. . Hera Hikmarika, S.T., M.Eng.
NIP : 197108141999031005 NIP: 197812072002122002




ABSTRACT

APPLICATION OF ANDROID APPLICATION SYSTEMS ON
SMARTPHONES AS A CONTROL SYSTEM ON LAWN MOWER ROBOTS
BASED ON ARDUINO MEGA 2560 WITH BLUETOOTH

(Robby Prabowo, 03041281419100, 2018)

Security and system monitoring are things that must be in technology.
Problems that occur from conventional machines and technologies that allow it to
control objects at close range what is needed until monitoring the system becomes
something that must be resolved. In this study, the author uses smartphone technology
and technology by using bluetooth as a medium for sending and receiving data
wirelessly which is then applied to everyday life, and the tool to be made is a lawn
mower with control features using an accelerometer sensor with using the person
application that will be applied to an android system that is equipped with arduino
mega 2560 tools and modules and an L298N motor driver as a controller. The results
of this study are accelerometer sensors and bluetooth as a medium that can be applied
to control motors on grass cutter robots. The voltage and current monitored has a
constant value. The response value of the time needed to connect Bluetooth HC-05
and Android smartphone has an average value of 2.67 seconds.

Keywords: Lawn Mower Robot, Bluetooth, Android, Arduino Mega 2560

Indralaya, September 2018
Menyetujui,

Pembimbing Utama

.D. Hera Hikmarika, S.T., M.Eng.
NIP: 197812072002122002
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NOMENKLATUR

AX : Peregangan Pegas (m)

a : Percepatan (m/s?)

AREF : Penentuan nilai sinyal analog berdasarkan referensi
EDR : Enchanced Data Rate

EEPROM : Electrically Erasable Programmable Read-Only

F : Gaya (Newton)

GND : Ground atau massa
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IDE . Integrated Development Enviroment
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m : Massa (Kg)

mA : miliAmpere ( Satuan arus)

PWM : Pulse Width Modulation

SPI : Serial Peripheral Interface

SRAM : Static Random Access Memory

TWI : Two Wire Interface / Komunikasi dua arah.

UART : Universal Asynchronous Receiver-Transmitter

\Y : Volt (Satuan Tegangan)

VCC : Voltage Common Collector (Tegangan masukkan)
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pemotong rumput adalah alat yang digunakan untuk memotong rumput
atau tanaman. Alat ini biasa digunakan untuk merapikan taman dan juga untuk
membersihkan lahan dari rumput ilalang atau rumput sejenisnya. Mata pemotong
rumput yang biasa digunakan terbuat dari plat baja yang tipis, keras dan sangat

tajam, sehingga dapat dengan mudahnya memotong rumput[1].

Penemuan mesin pemotong rumput diawali dengan masalah serta kesulitan
untuk memotong rumput di pekarangan rumah. Ide tersebut menjadi dasar
pemikiran laki-laki berkewarganeraan Inggris, Edwin Beard Budding (1795-1846)
yang membuat ia berhasil menemukan mesin pemotong rumput yang bisa

memudahkan pekerjaan manusia[2].

Dalam perkembangannya alat kendali sangatlah penting. Android tidak
dapat mengendalikan robot tanpa suatu aplikasi. Maka dibutuhkan suatu aplikasi
tambahan yang dapat mengirimkan data perintah untuk mengendalikan robot
pemotong rumput. Faktor keamanan mesin pemotong rumput konvensional juga

membuat robot pemotong rumput diperlukan pada nantinya[3].

Perancangan robotik pemotong rumput sudah beberapa kali dilakukan,
seperti pada penelitian yang dilakukan sebelumnya dengan merancang sebuah
autonomous lawn mower. Dalam penelitian ini dapat disimpulkan bahwa
penggunaan robot dapat mengurangi waktu dan tenaga. Faktor keamanan dan

efisiensi juga menjadi tujuan dalam penelitian ini[3].



Penelitian lainnya yang juga sudah dilakukan adalah dengan membangun
sistem kendali robot dengan 3 buah limit switch dan motor pemotong untuk
memotong rumput dengan tingkat keberhasilan 65% dikarenakan faktor tanah

yang tidak rata[3].

Perancangan sistem kendali menggunakan android pernah di lakukan
dengan membuat sistem yang menggunakan tombol sebagai pengendalinya.
Dalam penelitian ini tombol arah yang digunakan seperti kanan, Kiri, maju,

mundur dan pompa melalui smartphone.[3].

Selain itu, perkembangan smartphone yang semakin canggih membuat itu
bisa terintegrasi dengan robot tersebut. Selain itu manusia juga sangat bergantung
pada teknologi smartphone. Macam-Macam aplikasi seperti kompas, GPS dan
Maps telah tersedia pada smartphone berbasis Android. Teknologi android
menyediakan banyak aplikasi yang tidak hanya memiliki kemampuan luar biasa
tetapi juga memberikan kebebasan bagi para pengguna untuk dapat membuat dan

mengembangkan aplikasi buatan sendiri di dalamnya[4].

Fitur Bluetooth digunakan sebagai media pengiriman data, baik itu
berbentuk file ataupun media yang berupa gambar, suara, ataupun video secara
wireless (tanpa kabel). Dengan pemanfaatan bluetooth ini semua data dapat

dikirim dan diterima dari satu alat ke alat yang lainnya[5].

Oleh karena itu penulis mengambil judul untuk tugas akhir ini, yaitu :
“Penerapan Sistem Aplikasi Android Pada Smartphone Sebagai Sistem
Pengendali pada Robot Pemotong Rumput Berbasis Arduino Mega 2560
Dengan Media Bluetooth”

1.2 Perumusan Masalah

Perumusan masalah yang dapat dirumuskan yaitu pada penelitian [3]
memiliki kelebihan yaitu dapat dikendalikan secara otomatis dan manual. Namun,

penelitian ini memiliki kekurangan vyaitu tidak memiliki sistem monitoring



tegangan dan arus. Sebelumnya juga ada penelitian dari [6] yang memiliki

kelebihan yaitu baterai yang dapat diisi ulang menggunakan panel surya. Tetapi,

penelitian ini memiliki kekurangan yaitu belum memiliki kendali manual melalui

sistem android.

1.3

Ruang Lingkup Penelitian

Setelah mendapatkan maksud dari latar belakang diatas, maka pembatasan

masalah Tugas Akhir ini dapat ditulis sebagai berikut :

1.

1.4

Aplikasi pengiriman data melalui smartphone android adalah amarino
toolkit

Modul arduino yang digunakan adalah Arduino Mega 2560.

Bluetooth yang digunakan yaitu HC-05

Tujuan Penelitian

Laporan tugas akhir ini memiliki beberapa tujuan yang dijelaskan sebagai

berikut :

1. Menerapkan sebuah aplikasi yang berfungsi untuk mengontrol pergerakan

1.5

robot pemotong rumput berdasarksn data pembacaan sensor akselerometer

via android.

. Menjadikan robot sebagai salah satu sarana yang dapat dipakai untuk

meningkatkan keamanan, dan meringankan beban kerja serta monitoring
tegangan baterai dan arus motor pemotong dalam kegiatan memotong

rumput.

Sistematika Penulisan

Dibawah ini urutan penulisan tugas akhir ini menggunakan tata cara

kaidah yang berlaku lima bab yang secara garis besar diuraikan sebagai berikut:



BAB | PENDAHULUAN

Bab ini berisi latar belakang, masalah yang akan dibahas, pembatasan
bahasan, tujuan penulisan, keaslian penulisan, dan sistematika penulisan
sebagai gambaran umum tugas akhir.
BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisi penggunaan teori - teori pendukung dan penguat yang
berkaitan dengan penulisan tugas akhir ini.
BAB 11l PERANCANGAN SISTEM

Bab ini berisikan penjelasan mengenai perencanaan yang dituangkan
ke dalam suatu flowchart , prosedur dan langkah-langkah penyelesaian
masalah yang dibahas dan analisa dari tiap — tiap flowchart.
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi tentang bagaimana prosedur pengambilan data yang
sesuai dengan aturan yang belaku dan data hasil pengujian yang telah
dilakukan.
BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisikan tentang kesimpulan yang didapat dari pembahasan
permasalahan dan beberapa saran yang perlu diperhatikan berkaitan dengan
kendala-kendala yang ditemui atau sebagai kelanjutan dari pembahasan

tersebut.
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