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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

 
 
 
 

I.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].  
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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” 

 

I.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 yaitu tidak memiliki sistem monitoring 
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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. 

 

I.3 Ruang Lingkup Penelitian 

 

Setelah mendapatkan maksud dari latar belakang diatas, maka pembatasan 

masalah  Tugas Akhir ini dapat ditulis sebagai berikut : 

1. Aplikasi pengiriman data melalui smartphone android adalah amarino 

toolkit 

2. Modul arduino yang digunakan adalah Arduino Mega 2560. 

3. Bluetooth yang digunakan yaitu HC-05 

 

I.4 Tujuan Penelitian 

 

Laporan tugas akhir ini memiliki beberapa tujuan yang dijelaskan sebagai 

berikut : 

1. Menerapkan sebuah aplikasi yang berfungsi untuk mengontrol pergerakan 

robot pemotong rumput berdasarksn data pembacaan sensor akselerometer 

via android. 

2. 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. 

 

I.5 Sistematika Penulisan  

Dibawah ini urutan penulisan tugas akhir ini menggunakan tata cara 

kaidah yang berlaku lima bab yang secara garis besar diuraikan sebagai berikut: 
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 BAB I 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 II TINJAUAN PUSTAKA  

Bab ini berisi penggunaan teori - teori pendukung dan penguat yang 

berkaitan dengan penulisan tugas akhir ini. 

 BAB III 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. 



 
 

 

DAFTAR PUSTAKA 

 

[1] N. H and Suryadi, “Studi Penggunaan Kabel T dan Senar Nilon Sebagai 
Mata Potong Alternatif Pada Mesin Pemotong Rumput,” J. Tek. Mesin, vol. 
Vol.3, pp. 9–12, 2013. 

[2] Y. Saputra, “Pembuatan Mesin Pemotong Rumput Mini,” Padang, 2016. 

[3] B. M. HUTAGAOL, “Sistem Pengendalian Robot Pemotong Rumput 
Menggunakan Smartphone Android,” Medan, 2018. 

[4] A. F. Oklilas, S. R. I. D. Siswanti, and M. D. Rachman, “Akurasi 
Pembacaan GPS pada Android untuk Location Based Service ( Studi 
Kasus : Informasi Lokasi SMA di Palembang ) Reading Accuracy GPS in 
Android for Location Based Service ( case study : Location Information of 
Senior High School in Palembang ),” J. Ilmu Komput. dan Agri-
Informatika, vol. 4, no. 1, pp. 1–5, 2015. 

[5] T. S. Sollu, “Aplikasi dan Tinjauan Teknis Bluetooth Untuk Komunikasi 
Tanpa Kabel,” SMARTek, no. Vol 4, No 4 (2006), 2006. 

[6] M. P. Nimkar, S. Sangole, S. Rathod, H. Dorsatwar, and P. M. Engineering, 
“Design and Fabrication of Wireless Remote Controlled Lawn Mower,” 
Int. Res. J. Eng. Technol., vol. 4, no. 3, pp. 560–562, 2017. 

[7] S. Wi. Ari Sugiharto, “Rancang Bangun Robot Pengintai dengan Kendali 
Android,” Membangun Paradig. Kehidup. Melalui Multidisiplin Ilmu, pp. 
1–13, 2017. 

[8] D. P. Utami, “Kotak Sampah Mobile Menggunakan Perintah Suara 
Dengan Laporan Melalui Short Message Service (Software),” Palembang, 
2015. 

[9] T. I. Ramdhiani, “Rancang Bangun Perangkat Keras Alat Pengelompokkan 
Buah Kopi Berdasarkan Warna Secara Otomatis Via Short Message 
Service (SMS) Berbasis Mikrokontroler ATMEGA32,” Palembang, 2015. 

[10] A. Rendy, “Rancang Bangun Dan Analisis Kinerja Portable Digital 
Contactless Tachometer Berbasis Arduino Mega,” Riau, 2016. 

[11] M. Lutfi, “Pintu Pagar Rumah Otomatis dan Dilengkapi Sistem Keamanan 
(Kontrol Motor),” Palembang, 2017. 

[12] I. Suryani, “Rancang Bangun Aplikasi Sistem Kendali Kipas dan Lampu 
Bertenaga Surya Berbasis Android,” Palembang, 2015. 



 
 

 

[13] G. C. Setyawan and A. Uno, “Bluetooth Remote Controlled Robot Berbasis 
Arduino Uno,” vol. 07, no. 02, pp. 1–7, 1978. 

[14] Ratnamulyani, Rijallahudin, and Kusumadinata, “Pengaruh Penggunaan 
Layanan Aplikasi Digital Google Play Dalam Smartphone Terhadap 
Pemenuhan Kebutuhan Informasi Mahasiwa Effect Of The Use Of Digital 
Service Application On Google Play Smartphone In Meeting The 
Information Needs Students Pada Pendahuluan,” J. Komun., vol. 2, no. 3, 
pp. 135–146, 2016. 

[15] R. M. . L. Tani Arie S. M.; Najoan, Meicsy E. I.; Rumagit, Arthur M., 
“Perancangan Antarmuka IP-Cam Wifi Robot,” J. Tek. Elektro Dan 
Komput. Unsrat, no. Vol 1, No 2 (2012): Jurnal Teknik Elektro dan 
Komputer, 2012. 

[16] Y. B. Yonanda, “Monitoring Arus Beban Yang Tersalurkan Pada Gardu 
Induk PLTU Gresik Dengan Android Menggunakan Bluetooth HC-05 
Berbasis Mikrokontroler ARM” Gresik, 2017. 

[17] P. Fidiantoro, “Pengaplikasian Sensor Akselerometer dan Giroskop Dalam 
Stabilisasi Robot Terbang 4 Baling – Baling (Quadcopter),” Palembang, 
2015. 

 




