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PERANCANGAN SISTEM KENDALI ROBOT KAPAL SEMI 

SELAM MENGGUNAKAN REMOTE KONTROL PC 
 

Ria Permata Sari (09120303035) 

Abstrak 

Laporan tugas akhir ini menjelaskan tentang sistem perancangan robot 

kapal semi selam yang memiliki kemampuan untuk bernavigasi. Robot tersebut 

terdiri atas komponen-komponen mikrokontroler yang terdiri dari Rangkaian H-

Bridge berfungsi agar robot dapat mudah dikendalikan untuk bergerak maju dan 

mundur,Sebagai pengontrol aktuatornya adalah Driver Motor L298N pada 2  buah 

Motor DC yang bertujuan untuk sebagai pengatur arah dan kecepatan robot agar 

bisa bergerak dan berpindah ke posisi yang di tentukan dan  relay sebagai 

pembesar tegangan,Sedangkan Motor DC  propeller berfungsi  supaya kapal dapat 

terdorong kedepan dan menarik kapal mundur ke belakang,LCD berfungsi untuk 

menampilkan data,dan bahasa pemrogramannya menggunakan bahasa program 

Code Vision AVR. Robot ini dapat bernavigasi dengan kombinasi dua Motor DC 

yang diletakkan disisi kiri dan kanan robot, setiap Motor DC dipasangi baling-

baling, sehingga ketika Motor DC berputar clockwise, maka baling baling 

mengalirkan air ke belakang robot. Sehingga ketika kedua motor berputar 

clockwise, maka robot akan bergerak maju. Ketika salah satu motor berputar 

clockwise, maka robot akan berbelok, robot berbelok kekanan jika hanya Motor 

DC bagian kiri saja yang berputar, kemudian robot berbelok kekiri jika hanya 

Motor DC bagian kanan saja yang berputar. Jika Motor DC berputar counter 

clockwise maka baling-baling mengalirkan air kebagian depan robot, sehingga 

ketika kedua motor berputar counter clockwise, maka robot akan bergerak 

mundur. 

Kata Kunci : Mikrokontroler ATMega 16,Motor DC,Motor Driver L298N,Motor 

Relay H-bridge,Motor DC Propeller, Relay DPDT,LCD (Liquid 

Crystal Display). 
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ROBOT CONTROL SYSTEM DESIGN OF SHIP SEMI DIVE 

USING REMOTE CONTROL PC 

 
Ria Permata Sari (09120303035) 

Abstract 

The Finally report describes the design of robotic systems semi-

submersible vessel that has the ability to navigate. The Robot consist of 

components microcontroller which consist of circuits H-Bridge function so that 

the robot can be easily controlled to move forward and backward, as the 

controller actuator is Driver Motor L298N on 2 pieces of motor DC aimed as a 

regulator of the direction and speed of a robot that can  be move  to the position 

determined and relay as increase the voltage, while DC motor propeller function 

so that the ship can be pushed forward and pulled the ship backward, LCD 

function to display the data, and the programming language used  Code Vision 

AVR. This robot can navigate with a combination of two DC motors are placed on 

the left and right of the robots, each fitted with a DC motor propeller, so that 

when the DC motor rotates clockwise, the propeller blades to flow the water 

behind the robot. So that when the motor rotates clockwise, the robot will move 

forward. When one of the motor rotates clockwise, the robot will turn, the robot 

turn to right if only the DC motor that rotates the left side only, then the robot 

turn left if only the right part of any DC motor that rotates. If the DC motor 

rotates counter clockwise, the propeller gets flow the water front of the robot, so 

that when the motor rotates counter clockwise, the robot will move backward. 

 

Keywords : Microcontroller ATmega16, Motor DC (Dirrect Current) , Motor 

Driver L298N, Motor Relay H-bridge, Motor DC Propeller, Relay 

DPDT, LCD (Liquid Crystal Display). 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1       Latar Belakang  

 

Teknologi pada zaman sekarang ini telah mengalami peningkatan 

sedemikian pesatnya hingga ke berbagai sisi kehidupan manusia. Salah satu 

berkembangnya teknologi saat ini adalah di bidang kerobotan. Dalam sistem 

pengendaliannya robot bawah air dibagi menjadi menjadi dua jenis yaitu 

Autonomous Underwater Vehicles [AUV] dan Remoted Operated Vehicles 

[ROV]. AUV adalah robot bawah air yang mampu bergerak di dalam air secara 

otomatis tanpa adanya kontrol langsung dari manusia. Sedangkan ROV adalah 

robot bawah air yang gerakannya dikendalikan secara langsung oleh manusia.[1] 

Pada Tugas Akhir ini, robot yang akan dirancang adalah (ROV). 

Berdasarkan hal di atas,  penulis mencoba untuk merancang sebuah mobile 

robot yang memiliki kemampuan untuk bernavigasi atau penjelajah di atas air 

secara otomatis sesuai arah yang di inginkan dengan perpaduan antara hardware 

dan software. Mobile robot yang di rancang adalah robot kapal semi selam. Robot 

tersebut terdiri atas komponen mikrokontroler dan sensor  yang bekerja sebagai  

navigasi robot adalah sensor photo dioda dimana sensor ini mampu mendeteksi air 

pada saat mengisi dan menguras. Sebagai pengontrol aktuatornya adalah Driver 

Motor L298N pada 2  buah motor DC yang bertujuan untuk sebagai pengatur arah 

dan kecepatan robot agar bisa bergerak dan berpindah ke posisi yang di tentukan.  

Hal inilah yang mendorong penulis bertekad memecahkan masalah ini dengan 

menentukan proposal  akhir yaitu “Perancangan Sistem Kendali Robot Kapal 

Semi Selam menggunakan Remote Kontrol Personal Komputer (PC)”. 
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I.2 Tujuan Tugas Akhir 

Adapun tujuan dari tugas akhir ini adalah : 

1. Menentukan arah jalannya robot. 

2.  Merancang program kendali yang mampu menjaga kestabilan sistem gerak 

ROV didalam air berbasis mikrokontroler sebagai pengendali gerak 

dengan menggunakan remote kontrol PC. 

 

I.3 Manfaat Penelitian 

Manfaat dari penulisan tugas akhir ini adalah : 

1. Agar robot dapat berjalan sesuai dengan arah yang di inginkan. 

2. Terciptanya software yang dapat mengendalikan robot sesuai dengan arah   

yang di inginkan. 

 

I.4 Batasan Masalah 

 Berdasarkan latar belakang diatas penulis membatasi masalah hanya pada : 

1. Mikrokontroler yang digunakan pada robot tersebut adalah AT Mega 16. 

  

2. Motor Dirrect Current (DC)  yang digunakan untuk menggerakkan motor 

  

3. H- Bridge Motor Driver digunakan pada robot untuk mengendalikan motor 

bergerak maju dan mundur. 

 

4. Relay DPDT sebagai pembesar tegangan  

 

5. Sistem kontrol pada robot  
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I.5 Metodologi Penulisan 

 Adapun metode penulisan yang penulis gunakan adalah sebagai berikut: 

 

1. Metode Konsultasi 

    Metode Konsultasi merupakan metode konsultasi tanya jawab 

dengan dosen pembimbing, sehingga penulis mendapatkan masukan 

yang berarti untuk kesempurnaan dalam penulisan laporan tugas akhir 

ini. 

2. Metode Literatur 

    Metode Literatur merupakan metode referensi kepustakaan yang 

digunakan dalam mengkaji masalah yang ada, seperti mengumpulkan 

data dari jurnal, buku, dan internet yang berhubungan dengan masalah 

yang dikerjakan. 

3. Metode Observasi 

  Metode ini digunakan untuk mengadakan pengamatan terhadap 

objek laporan pada saat pengerjaan alat dan pembuatan program. 

4. Metode Perancangan 

    Metode ini dilakukan untuk melakukan perancangan sistem yang di 

mulai Mengubah kebutuhan sistem menjadi representasi ke dalam 

bentuk system data base yang di inginkan.  

5. Metode Implementasi  

 Mengimplementasikan alat yang telah dibuat ditempat pelaksanaan 

tugas akhir dan melakukan pengujian pada sistem tersebut. 

 

I.6 Sistematika Penulisan 

Penulisan Tugas Akhir ini terdiri dari lima bab dengan susunan sebagai 

berikut : 
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BAB I  PENDAHULUAN 

 

Bab ini menjelaskan tentang latar belakang masalah, tujuan dan 

manfaat penelitian, batasan masalah, metode penelitian dan 

sistematika penulisan. 

 

BAB II  TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini penulis membahas tentang teori yang berhubungan 

dan mendukung perancangan dan pembuatan alat seperti 

Mikrokontroler Atmega 16, Motor DC, Driver Motor H-bridge, 

dan propeller. 

 

BAB III  ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

 Bab ini menjelaskan perancangan alat, alat dan bahan yang di 

gunakan pada perancangan perangkat keras(hardware), 

perancangan perangkat lunak(software) yang digunakan untuk 

sistem navigasi pada robot kapal semi selam, dan pengujian sistem 

tersebut. 

 

BAB IV  PENGUJIAN DAN ANALISA 

 Pada bab ini menjelaskan tentang pengambilan data dari hasil 

pengujian alat yang dilakukan serta mengambil hasil pengukuran 

tegangan dari pengetesan alat dan melakukan analisa terhadap data 

yang diambil tersebut. 

 

BAB V           KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan 

dari tugas akhir yang telah dilaksanakan dan saran-saran dari 

penulis. 
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