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ABSTRAK 

 

 

 Pada dekade ini, robot merupakan salah satu teknologi yang digemari oleh 

masyarakat. Karena kegunaan robot yang banyak membantu berbagai kegiatan 

manusia, mulai dari sistem industri, transportasi hingga hiburan. Pada penelitian 

sebelumnya, robot pemotong rumput dapat dikontrol secara jarak jauh 

menggunakan media bluetooth yang memiliki cakupan sejauh 1km. Selain itu, 

penggunaan metode logika fuzzy sebagai sistem kendali dari robot pemotong 

rumput juga sudah banyak dilakukan penelitian. Pada penelitian ini penulis 

merancang sistem kontrol jarak jauh dan sistem monitoring menggunakan metode 

Internet of Things untuk mengontrol dan memonitoring performa robot dari jarak 

jauh dengan cakupan lebih luas. Hasil dari pengujian pengontrolan jarak jauh dan 

monitoring robot berjalan dengan baik apabila robot terhubung ke dalam jaringan 

internet yang baik juga tanpa melihat besar nya jarak antara robot dan pengguna. 

Kecepatan robot saat dikendalikan dari jarak jauh memiliki rata-rata 0,36 m/s 

dengan respon selama 0,31 detik. Maka dapat disimpulkan perancangan 

pengaplikasian sistem kontrol jarak jauh dan monitoring robot pemotong rumput 

dengan metode Internet of Things berhasil memudahkan pekerjaan memotong 

rumput yang bisa dilakukan di mana saja sewaktu pengguna dan robot terhubung 

dengan jaringan internet. 

 

Kata Kunci : Blynk, ESP8266, Internet of Things, Robot Pemotong Rumput  
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ABSTRACT 

 

 

 In this decade, robots are one of the technologies favored by the public. 

Because of the usefulness of robots that help a lot of human activities, starting from 

industrial systems, transportation to entertainment. In previous studies, lawn mower 

robots can be controlled remotely using bluetooth media that has a coverage of 1km. 

In addition, the use of fuzzy logic methods as a control system of lawn mower 

robots has also been widely researched. In this study, the author designed a remote 

control system and a monitoring system uses the Internet of Things method to 

remotely control and monitor the performance of lawn mower robots with wider 

coverage. The results of remote control testing and robot monitoring work well if 

the robot is connected to a good internet network without seeing the distance 

between the robot and the user. The speed of a robot when controlled remotely has 

an average of 0.36 m / s with a response for 0.31 seconds. So it can be concluded 

that the design of the application of remote control and monitoring of lawn mower 

robots with the Internet of Things method successfully facilitates the work of 

cutting grass that can be done anywhere and anytime when users and robots are 

connected to the internet network. 

Keywords : Blynk, ESP8266, Internet of Things, Lawn Mower Robot  
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NOMENKLATUR 

 

Autonomous  : Bergerak secara otonom 

Wireless  : Tanpa kabel 

IP Camera  : Kamera yang terhubung ke dalam jaringan internet 

IoT   : Internet of Things 

Software  : Perangkat lunak 

AC   : Tegangan bolak balik 

DC   : Tegangan searah 

Open source  : Kode program terbuka 

Trigger   : Pemicu 

IC   : Sirkuit terpadu 

IP   : Protokol lapisan jaringan internet 

LAN   : Jaringan wilayah local 

GPIO   : Pin generik pada sirkuit terpadu yang dapat diprogram 

UART  : Perangkat keras komputer yang menerjemahkan bit-bit     

  paralel data dan bit-bit serial 

RFID   : Metode identifikasi menggunakan sarana transponder  

  untuk menyimpan dan mengambil data jarak jauh 

PWM   : Teknik modulasi dengan mengubah lebar pulsa  dengan  

  nilai amplitudo dan frekuensi yang tetap 

Standalone  : Berdiri sendiri 

MQTT   : Protokol yang khusus di rancang untuk komunikasi mesin 

  yang tidak memiliki alamat khusus 

Router   : Penghubung suatu perangkat ke dalam jaringan internet 

Firmware  : Perangkat lunak yang sudah diprogram sedemikian rupa  

  pada sebuah perangkat keras 



 

 

 

BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

 

 

1.1  Latar Belakang 

 

Di zaman yang serba maju saat ini, terutama pada bidang ilmu pengetahuan 

dan teknologi. Hampir di segala aspek kehidupan kita menggunakan teknologi 

terbaru. Karena perkembangan teknologi pada saat ini sangat membantu dan 

memudahkan kita dalam berbagai hal. Salah satu contoh nya adalah teknologi 

robot pemotong rumput yang mulai menggantikan peran dari mesin pemotong 

rumput konvensional. 

 

Robot pemotong rumput adalah robot autonomous yang tugas nya tentu 

saja adalah memotong rumput, dari rumput halaman rumah hingga rumput 

lapangan sepak bola. Robot ini berkemampuan untuk memotong rumput tanpa 

harus menggunakan tenaga manusia [3]. Kita hanya berkewajiban untuk 

memantau performa robot pemotong rumput tersebut yang mana hal ini 

membantu kita dalam efesiensi waktu dan tenaga. Robot pemotong rumput ini 

menggunakan sumber daya yaitu baterai, dimana penggunaan baterai jauh lebih 

bersahabat dengan lingkungan sekitar. 

 

Teknologi lain yang juga telah dikembangkan oleh para ilmuwan saat ini 

adalah teknologi kontrol jarak jauh. Teknologi ini memungkinkan kita dapat 

mengonotrol suatu perangkat dengan tidak menggunakan kabel sebagai medianya, 

tetapi dengan menggunakan teknologi tanpa kabel yang biasa disebut dengan 

wireless. Pionir daripada teknologi wireless ini tentu saja adalah internet, dimana 

semua orang selalu menggunakan internet untuk kegiatan sehari sehari. Disusul 

dengan teknologi GPS, jaringan komunikasi seluler, jaringan televisi, jaringan 
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Bluetooth, dan juga jaringan radio. Yang ingin penulis bahas saat ini adalah 

bagaimana menggabungkan teknologi internet tersebut ke dalam sistem robot 

pemotong rumput. Sistem ini disebut  dengan “Internet of Things”.  

 

Internet Of Things bertujuan untuk mengendalikan suatu perangkat 

elektronik menggunakan media internet sebagai penghubung antara perangkat dan 

si pengguna. Internet of Things mengubah objek-objek ini yang awal nya 

tradisional menjadi perangkat pintar dengan memanfaatkan teknologi yang 

semakin lama semakin berkembang, perangkat yang ada, teknologi komunikasi, 

jaringan sensor, protokol dan tentu saja jaringan internet [4]. 

 

Metode ini memungkinkan seseorang bisa  mengendalikan suatu alat/objek 

baik fisik maupun virtual, dalam hal ini adalah robot pemotong rumput, dari jarak 

jauh menggunakan koneksi jaringan internet. Hal ini semakin memudahkan kita 

untuk melakukan tugas memotong rumput hanya dengan mengendalikan robot 

pemotong rumput dari dalam rumah kita. 

 

Dengan paparan latar belakang di atas, penulis ingin mencoba untuk 

membuat tugas akhir dengan judul “PERANCANGAN PENGAPLIKASIAN 

INTERNET OF THINGS PADA ROBOT PEMOTONG RUMPUT BERBASIS 

ARDUINO MEGA DENGAN ESP8266” 

 

1.2  Perumusan Masalah 

 

Penelitian ini dilaksanakan dalam upaya mengurangi penggunaan pemotong 

rumput konvensional dengan memanfaatkan penggunaan aplikasi smartphone 

pada android ataupun iphone. Dimana robot pemotong rumput dapat dikontrol 

sesuai keinginan pengguna dengan menggunakan komunikasi jaringan internet. 

Sedangkan sistem monitoring menggunakan IP Camera dilakukan melalui 

komunikasi TCP/IP dengan metode Internet of Things. Dimana IP Camera harus 

terhubung ke jaringan internet. 
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Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan sebelumnya oleh [3] dimana 

sistem kontrol jarak jauh robot pemotong rumput menggunakan media bluetooth, 

penggunaan bluetooth sebagai sistem kontrol jarak jauh antara robot dan 

pengguna hanya bisa mencakup ruang lingkup sejauh 1 km. Pada penelitian 

lainnya, [8] membahas penggunaan metode logika fuzzy pada robot pemotong 

rumput, kelemahan dari penggunaan metode ini ialah mengaharuskan pengguna 

selalu memantau performa dari robot pemotong rumput.  

1.3 Ruang Lingkup Peneliian 

 

Adapun ruang lingkup  pada penelitian tugas akhir ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Membahas cara kerja komunikasi sistem Internet of Things dari robot 

pemotong rumput. 

2. Modul Arduino yang digunakan adalah Arduino Mega 2560. 

3. Modul ESP8266 yang digunakan menggunakan adalah NodeMCU ESP8266 

V3. 

4. Bahasa pemrograman menggunakan Arduino IDE versi 1.8.5 

5. Software yang digunakan untuk pengembangan pemrograman Internet of 

Things menggunakan Blynk. 

6. Kamera yang digunakan adalah IP Camera iSC5 Xiao Fang. 

7. Software yang digunakan dalam proses pemantauan adalah Mi Home 

 

1.4 Tujuan Penulisan 

 

Berdasarkan dari rumusan masalah diatas, maka tujuan yang ingin di capai 

dari penelitian tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 

1. Mengetahui pengaruh kecepatan koneksi internet terhadap hasil kontrol 

dan monitoring robot pemotong rumput. 

2. Mengetahui keberhasilan kontrol jarak jauh robot terhadap perintah yang 

dikirim melalui jaringan internet. 
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1.5 Sistematika Penulisan 

 

Adapun sistematika penulisan dalam proposal tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 

 

BAB I PENDAHULUAN  

  Pada bab ini menjelaskan mengenai latar belakang, rumusan masalah, 

batasan masalah, tujuan dan manfaat penulisan, metode penulisan, dan sistematika 

penulisan dari pembuatan tugas akhir. 

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

  Pada bab ini akan membahas tentang teori-teori yang mendukung dan 

menunjang tugas akhir ini yaitu Arduino Mega, Internet of Things, ESP8266, IP 

Camera, dan lain lain. 

 

BAB III RANCANG BANGUN 

  Pada bab ini menjelaskan perancangan secara keseluruhan yang terdiri dari 

Diagram Blok Rancangan, Flowchart, serta perancangan program, hardware dan 

software. 

 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

  Pada bab ini membahas mengenai analisa dan pembahasan data hasil 

pengujian robot pemotong rumput. 

 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

  Bab ini membahas kesimpulan dan saran dari analisa dan pembahasan 

pada tugas akhir ini. 

 

DAFTAR PUSTAKA 

LAMPIRAN 
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