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Abstrak

Pengendalian mobile robot umumnya dikontrol menggunakan remote control. 
Inovasi pengendalian mobile robot dapat dikontrol menggunakan smartphone 
android yang didalamnya terdapat sensor accelerometer sebagai sensor kemiringan 
yang cocok dalam berbagai aplikasi, sedangkan Bluetoolh sebagai perangkat 
pertukaran data wireless antar perangkat elektronik. Penulis merancang sebuah 
mobile robot yang dimana memiliki pengaturan kecepatan dan sudut steering yang 
dikontrol berdasarkan nilai axis dari accelerometer dan diproses menggunakan 
Arduino Uno, hasilnya smartphone android dapat mengontrol gerakan mobile robot 
secara real time sejauh 60 meter dimana motor penggerak roda belakang mulai 
berputar pada saat menerima data axis 2 dan respon motor servo penggerak steering 
memiliki selisih sebesar 3,7% terhadap kemiringan smartphone.

Kata kunci : Android, Accelerometer, Arduino, Bluetooth, Mobile Robot
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BAB I '

PENDAHULUAN

1. 1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi semakin hari kian mengalami kemajuan yang sangat 

pesat. Salah satu dampak perkembangan teknologi tersebut adalah teknologi robotika. 

Berbagai penelitian terkait dengan ilmu robotika semakin gencar digalakkan oleh 

berbagai kalangan, mulai perusahaan perusahaan besar, laboratorium, hingga sebagai 

studi bagi mahasiswa. Salah satu jenis robot yang cukup popular untuk 

dikembangkan adalah mobile robot.

Pada dasarnya kendali mobile robot terbagi dalam dua jenis pengendalian,

yaitu kendali manual dan kendali otomatis. Pada pengendalian manual, robot akan 

bekerja berdasarkan perintah yang diberikan oleh operator melaui remote control dan 

diterjemahkan kedalam bentuk pergerakan yang sesuai dengan informasi perintah 

yang diberikan.

Inovasi pengendalian melalui remote control dapat dikembangkan dengan 

menggunakan smartphone android. Salah satu aspek yang menjadi pertimbangan 

adalah karena sifatnya yang praktis, mudah dibawa dan didukung dengan sistem 

operasi yang banyak digunakan untuk ponsel masa kini Selain itu, didalamnya juga 

terdapat sensor accelerometer sebagai sensor kemiringan sehingga cocok digunakan 

dalam berbagai aplikasi.

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya



BAB 1.2

Berdasarkan pertimbangan yang telah disebutkan maka penulis mengambil 

topik “Pengendali Laju Kecepatan dan Sudut Sleering Pada Mobile Robot dengan 

Menggunakan Acceleromeler pada Smartphone Android” pada sistem ini 

dirancanglah sebuah pengendali mobile robot yang memiliki pengaturan kecepatan 

dan sudut sleering dengan kendali utama ciccelerometer pada smartphone android 

dengan menggunakan komunikasi Bluetooth.

1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang diatas, maka permasalahan yang akan diteliti pada

skripsi ini adalah:

1. Bagaimana merancang mobile robot yang memiliki kemampuan pengaturan

kecepatan bergerak dan sudut sleering berdasarkan sensor acceleromeler pada

smartphone android ?

2. Bagaimana cara kerja mikrokontroler ATMega 328 pada Arduino sebagai tempat 

proses pengolah data dan kontrol robot ?

3. Bagaimana menggunakan bahasa C sebagai bahasa pemrograman mikrokontroler 

ATMega 328 dan IDE Arduino ?

1.3 Batasan Masalah

Adapun hal -hal yang membatasi tugas akhir ini adalah: 

1. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah bahasa C.

Teknik Elektro Universi/as Sriwijaya



BAB 1.3

2. Software yang digunakan adalah Integrated Development Edilor (IDE) Arduino

version 1.0.3.

3. Mikrokontroller yang digunakan adalah ATMega328 pada.platform Arduino.

4. Smartphone yang digunakan menggunakan Sistem Operasi Android 4.2.

5. Motor DC digunakan untuk penggerak maju mundur dan motor servo digunakan

untuk penggerak steering pada mobile robot.

1.4 Tujuan Penulisan

Tujuan dari penulisan skripsi ini membuat perancangan kendali mobile robot

dengan pengaturan kecepatan dan sudut steering dengan pengendali smartphone

android.

1.5 Keaslian Penelitian

Berikut ini beberapa penelitian yang telah dilakukan sebelumnya mengenai 

sensor accelerometer dan system operasi android yaitu:

Rancang Bangun Permainan Edukasi Matematika Dan Fisika Dengan 

Memanfaatkan Accelerometer Dan Physics Engine Box2d Pada Android (Putri 

Nikensasi, dkk, 2012). Penelitian ini bertujuan untuk membuat sebuah aplikasi 

permainan untuk menampilkan beberapa soal mengenai rumus - rumus matematika 

dan untuk menjawabnya ada sebuah bola yang pada tampilan GUI harus mengenai

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya
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huruf ataupun symbol dengan memiringkan posisi smartphone, memanfaatkan

accelerometer dan Physics Engine Box2d.

Pengembangan Accelerometer Berbasis Personal Computer untuk 

Mengetahui Karakteristik Lari Jarak Pendek Menggunakan Teknologi Wireless 

(Cahyo Yuwono, dkk, 2010). Pada penelitian ini bertujuan untuk merancang alat 

pemantau lari jarak pendek menggunakan accelerometer berbasis persona! Computer 

dengan teknologi wireless yang akurat dan reliabel.

Perancangan Pengukur Magnitudo dan Arah Gempa Menggunakan Sensor 

Accelerometer ADXL330 Melalui Telemetri (Hidayat, dkk, 2012). Pada penelitian 

ini dirancang sebuah alat pengukur nilai magnitudo dan arah gempayang ditampilkan 

pada PC memanfaatkan sensor accelerometer yang berfungsi mendeteksi terjadinya

sensor

simpangan pada bandul.

1.6 Metodologi Penelitian

Adapun metodologi penelitian yang dilakukan adalah sebagai berikut: 

1. Metode studi literatur, yang meliputi:

a. Penelitian ide pokok.

b. Mengumpulkan dan mempelajari teori dasar yang dijadikan penunjang dari 

berbagai sumber, seperti buku - buku, jurnal-jurnal, artikel - artikel, dsb.

2. Metode konsultasi dan diskusi, yang meliputi: 

a. Konsultasi dengan dosen pembimbing.

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya



BAB 1.5

b. Diskusi dengan rekan - rekan mahasiswa.

3. Metode perancangan dan pengujian, yang meliputi:

a. Perancangan Software dengan menggunakan bahasa C.

b. Perancangan pengaturan kecepatan dan sudut steering mobile robot.

c. Pengujian alat.

1.7 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan dibuat berdasarkan pada pedoman penyusunan dengan

rincian sebagai berikut :

BAB I PENDAHULUAN.

Bab ini berisikan latar belakang, tujuan penulisan, perumusan masalah,

batasan masalah, metodologi penulisan dan sistematika penulisan sebagai gambaran

umum Tugas Akhir.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisikan materi pendukung yang berhubungan dengan penerapan 

arduino, pengendali motor dc, pengendali motor servo, accelerometer, dan OS 

android.

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya



BAB 1.6

BAB III PERANCANGAN.

Bab ini berisikan penjelasan mengenai perancangan hardware dan Software 

yang diperlukan pada pembuatan mobile robot.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN.

Bab ini berisikan tentang bagaimana prosedur pengambilan data dan data hasil

pengujian alat yang 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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