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ABSTRAK

SISTEM MONITORING KELEMBAPAN TANAH BERBASIS INTERNET
OF THINGS PADA TANK UGV

(Kharisma Cendana Mandala, 03041381821025, 2020, 43 halaman)

Sebagian besar lahan di Indonesia termasuk lahan sub optimal yang di bagi
menjadi empat tipologi yaitu lahan kering masam,lahan kering iklim kering,lahan
rawa dan lahan gambut. Dalam hal pemetaan dan penjelajahan banyak hal yang
harus dipertimbangkan dimulai dari akses yang sulit dijangkau, medan yang tak
menentu dan segi ekonomis. Perkembangan teknologi yang saat ini semakin maju,
telah memudahkan kita dalam bidang sistem kendali, dimana system kendali
lengan robot merupakan robot yang dapat melakukan tugas tugas fisik dan dapat
menggantikan peran manusia untuk bisa melakukan pekerjaan yang berat dan
berbahaya. Internet of things (IoT) adalah suatu objek yang memiliki kemampuan
untuk dapat mentransfer data melalui jaringan tanpa memerlukan interaksi dari
manusia atau manusia ke computer.Teknologi yang dapat digunakan untuk
mengambil data kelembapan tanah di medan yang sulit dijangkau tersebut adalah
lengan robot yang dipasang pada wunmanned ground vehicle (UGV) dengan
menggunakan IoT. Pada bagian pengiriman data menggunakan IoT pada alat
monitoring kelembapan tanah juga sudah bekerja dengan baik, data yang terkirim
pada database sesuai dengan data yang ditampilkan di website yang sudah
dirancang untuk memantau kelembapan tanah dengan langsung. Pada halaman
website dapat menampilkan latitude longitude yang ada pada saat pengambilan
data. Pengiriman data yang dilakukan memakan waktu kurang lebih 3.2 detik jika
tidak ada gangguan yang didapat pada sinyal saat pengiriman data.

Kata kunci: UGY, Lengan Robot, IoT



ABSTRACT

INTERNET OF THINGS BASED SOIL MOISTURE MONITORING
SYSTEM ON UGV TANK

(Kharisma Cendana Mandala, 03041381821025, 2020, 43 pages)

Most of the land in Indonesia includes sub-optimal land which is divided into four
typologies, namely acid dry land, dry climate dry land, swampland and peat land.
In terms of mapping and exploration, there are many things that must be
considered starting from difficult access, unpredictable terrain and economical
aspects. The development of technology which is currently increasingly advanced,
has made it easier for us in the field of control systems, where the robot arm
control system is a robot that can perform physical tasks and can replace the role
of humans to be able to do heavy and dangerous work. Internet of things (1oT) is
an object that has the ability to be able to transfer data over a network without
requiring human or human-to-computer interaction. The technology that can be
used to retrieve soil moisture data in difficult-to-reach terrain is a robotic arm
mounted on an unmanned ground vehicle (UGV) using IoT. In the part of sending
data using loT, the soil moisture monitoring tool has also worked well, the data
sent to the database is in accordance with the data displayed on the website which
has been designed to monitor soil moisture directly. On the website page, it can
display the latitude longitude that is at the time of data collection. Data
transmission takes approximately 3.2 seconds if there is no interference with the
signal during data transmission.

Keyword: UGV, Arm Robot, IoT



ABSTRAK

SISTEM MONITORING KELEMBAPAN TANAH BERBASIS INTERNET
OF THINGS PADA TANK UGV

(Kharisma Cendana Mandala, 03041381821025, 2020, 43 halaman)

Sebagian besar lahan di Indonesia termasuk lahan sub optimal yang di bagi menjadi
empat tipologi yaitu lahan kering masam,lahan kering iklim kering,lahan rawa dan
lahan gambut. Dalam hal pemetaan dan penjelajahan banyak hal yang harus
dipertimbangkan dimulai dari akses yang sulit dijangkau, medan yang tak menentu
dan segi ekonomis. Perkembangan teknologi yang saat ini semakin maju, telah
memudahkan kita dalam bidang sistem kendali, dimana system kendali lengan
robot merupakan robot yang dapat melakukan tugas tugas fisik dan dapat
menggantikan peran manusia untuk bisa melakukan pekerjaan yang berat dan
berbahaya. Internet of things (IoT) adalah suatu objek yang memiliki kemampuan
untuk dapat mentransfer data melalui jaringan tanpa memerlukan interaksi dari
manusia atau manusia ke computer.Teknologi yang dapat digunakan untuk
mengambil data kelembapan tanah di medan yang sulit dijangkau tersebut adalah
lengan robot yang dipasang pada unmanned ground vehicle (UGV) dengan
menggunakan IoT. Pada bagian pengiriman data menggunakan IoT pada alat
monitoring kelembapan tanah juga sudah bekerja dengan baik, data yang terkirim
pada database sesuai dengan data yang ditampilkan di website yang sudah
dirancang untuk memantau kelembapan tanah dengan langsung. Pada pengujian di
lapangan volley kampus Palembang didapatkan hasil kelembapan tanah pada
waypoint 1 sampai 4 sebesar 678,592,604,677 DA(Data Analog). Kemudian pada
pengujian di lapangan bola kampus Palembang didapatkan hasil kelembapan tanah
pada waypoint 5 hingga 8 dengan nilai 868,894,884,886 DA (Data Analog).
Pengiriman data yang dilakukan memakan waktu kurang lebih 3.2 detik jika tidak
ada gangguan yang didapat pada sinyal saat pengiriman data.

Kata kunci: UGV, Lengan Robot, IoT



ABSTRACT

INTERNET OF THINGS BASED SOIL MOISTURE MONITORING
SYSTEM ON UGV TANK

(Kharisma Cendana Mandala, 03041381821025, 2020, 43 pages)

Most of the land in Indonesia includes sub-optimal land which is divided into four
typologies, namely acid dry land, dry climate dry land, swampland and peat land.
In terms of mapping and exploration, there are many things that must be considered
starting from difficult access, unpredictable terrain and economical aspects. The
development of technology which is currently increasingly advanced, has made it
easier for us in the field of control systems, where the robot arm control system is
a robot that can perform physical tasks and can replace the role of humans to be
able to do heavy and dangerous work. Internet of things (1oT) is an object that has
the ability to be able to transfer data over a network without requiring human or
human-to-computer interaction. The technology that can be used to retrieve soil
moisture data in difficult-to-reach terrain is a robotic arm mounted on an
unmanned ground vehicle (UGV) using IoT. In the part of sending data using IoT,
the soil moisture monitoring tool has also worked well, the data sent to the database
Is in accordance with the data displayed on the website which has been designed to
monitor soil moisture directly. . In testing in the volleyball field at the Palembang
campus, the results of soil moisture at waypoints 1 to 4 were 678,592,604,677 DA
(Analog data). Then on the test on the Palembang campus football field, the results
of soil moisture at waypoints 5 to 8 with a value of 868,894,884,886 DA (Analog
Data). Data transmission takes approximately 3.2 seconds if there is no
interference with the signal during data transmission.

Keyword: UGV, Arm Robot, 10T
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1.1

BAB 1
PENDAHULUAN

Latar Belakang

Perkembangan teknologi yang saat ini semakin maju, telah
memudahkan kita dalam bidang sistem kendali, dimana system kendali lengan
robot merupakan robot yang dapat melakukan tugas tugas fisik dan dapat
menggantikan peran manusia untuk bisa melakukan pekerjaan yang berat dan
berbahaya. Istilah robot berasal dari Bahasa cheko “robota” yang berarti kuli
atau pekerja yang tidak mengenal lelah dan bosan [1]. Robot merupakan
teknologi yang saat ini dipakai dalam banyak hal terutama untuk membantu
pekerjaan manusia.

Selain itu, robot juga mampu melakukan proses secara terus menerus
melakukan tugas yang tidak dapat dilakukan manusia, Lengan robot dirancang
untuk dapat menyerupai tangan manusia, Untuk bisa menggerakkan dan
mengendalikan lengan robot secara otomatis dibutuhkan sebuah kontroler,
kontroler sendiri adalah sebuah alat yang dipakai untuk bisa mengatur gerakkan
robot secara otomatis, kontroler juga telah dikembangkan dalam berbagai
bentuk dan variasi. Istilah kontroler biasanya diterjemahkan dengan kata
controlling. Dengan kemajuan teknologi yang modern terciptalah sebuah
perangkat teknologi yang bisa dengan mudah terkoneksi dengan internet baik
itu alat elektronik maupun handphone, Seiring berjalannya waktu munculah
sebuah inovasi dimana alat alat teknologi tersebut dapat dengan mudah
dikendalikan dari jarak jauh, Inovasi tersebut dinamakan Internet of things

(IoT).

Internet of things (107T) adalah suatu objek yang memiliki kemampuan
untuk dapat mentransfer data melalui jaringan tanpa memerlukan interaksi dari

manusia atau manu



sia ke computer, IoT sendiri dibuat dengan kemampuan komunikasi
M2M yang sering disebut dengan system cerdas atau “smart”, Internet of things
muncul karena berkembangnya teknologi, perubahan sosial dan ekonomi.
Didalam Internet of thing sendiri terdapat elemen seperti sensor, konektivitas,
dan proses. Pemanfaatan IOT sendiri bisa kita terapkan untuk mengendalikan

robot secara otomatis dari jarak jauh.

Sebagian besar lahan di Indonesia termasuk lahan sub optimal yang di
bagi menjadi empat tipologi yaitu lahan kering masam,lahan kering iklim
kering,lahan rawa dan lahan gambut[2]. Oleh sebab itu wilayah tersebut sangat
sulit dijangkau, implementasi robotika merupakan suatu hal yang menjanjikan
dalam penjelajahan pada wilayah tersebut. Dalam hal pemetaan dan
penjelajahan banyak hal yang harus dipertimbangkan dimulai dari akses yang
sulit dijangkau, medan yang tak menentu dan segi ekonomis. Teknologi yang
dapat digunakan di medan yang sulit dijangkau tersebut adalah unmanned
ground vehicle (UGV). UGV adalah sebuah kendaraan yang dijalankan untuk
tujuan tertentu tanpa dikendarai oleh manusia. Medan yang sulit ditebak dan
susah dijangkau tersebut menyebabkan pengendalian dan monitoring menjadi
sulit. Untuk itu diperlukan tank UGV yang mampu menjelajah wilayah yang
sulit dijangkau dan Penggunaan roda tank yang sangat membantu dalam hal
penjelajahan pada daerah daerah yang sulit dijelajah oleh manusia karena roda

tank tersebut mampu beradaptasi pada medan yang sulit dijangkaunya.

Pada penelitian ini dirancang sebuah system monitoring kelembaban
tanah berbasis Internet of Thing(1oT) pada tank Unmanned Ground Vehicle
agar kita dapat mengontrol dan melakukan pemantauan data objek kelembaban

tanah dari jarak jauh dan susah dijangkau dengan mudah dan efisien.



1.2

Rumusan Masalah

Pada latar belakang diatas dijelaskan bahwa di Indonesia memiliki beberapa

tipe tanah dengan kelembapan yang berbeda beda. Kesulitan yang didapat dari

pengukuran kelembapan pada lokasi yang sulit dijangkau bisa dilakukan dengan

memonitoring menggunakan /oT.

1.3

1.4

1.5

Batasan Masalah

Adapun batasan-batasan masalah yang dibuat agar pengerjaan tugas akhir
ini berjalan dengan lancer dan baik adalah sebagai berikut:
1. Menggunakan Bahasa pemrograman Arduino

2. Sensor yang digunakan adalah sensor kelembaban tanah

W

Mikrokontroler yang digunakan adalah Arduino
4. Menggunakan lengan robot yang dipasang pada tank Unmanned Ground
Vehicle
Tujuan penelitian
Adapum tujuan dari penelitian tugas akhir ini :
1. Merancang dan membuat lengan robot dengan menggunakan sensor
kelembaban tanah yang dipasang pada tank UGV
2. Memetakan titik kelembaban tanah menggunakan tank UGV
3. Mencari titik terbaik kelembaban tanah dengan menggunakan sistem
Internet of things (10T).
Keaslian penelitian
Pada penelitian ini penulis menganalisa dari beberapa jurnal yang dapat
dijadikan sebagai refrensi pembuatan lengan robot , ada beberapa jurnal yang
menjadi refrensi yaitu pada jurnal yang pertama ditulis oleh Yoel. Anggun
wiratama yang membahas tentang kontroler Lengan Robot Berbasis

Smartphone Android [1]. Kekurangan yang didapat dari penelitian ini yaitu



desain mekanik pada lengan robot disarankan memiliki akurasi dan presisi yang
sangat tinggi.

Pada penelitian kedua yang ditulis oleh Anny mulyani dan muhrizal
sarwani yang membahas tentang karakteristik dan lahan sub optimal untuk
pengembangan pertanian diindonesia[2], kekurangan yang didapat dari
penelitian ini yaitu intensifikasi pada lahan pertanian dan perluasan area
pertanian baru dan inovasi teknologi unggulan dan sarana pertanian yang
memadai

Pada penelitian ketiga yang ditulis oleh sumardi membahas tentang
Robot Lengan Pemindah Barang Otomatis Berbasis Arduino Menggunakan
sensor warna [3], kekurangan yang didapat dari penelitian ini yaitu fluktasi dan
pembacaan warna yang sangan dipengaruhi oleh intensitas cahaya

Pada penelitian ke empat yang ditulis oleh Nalwan, Andi, dan Paulus
membahas tentang Aplikasi penggerak Lengan Robot Dalam Memindahkan
Barang Pada Sistem Roda Berjalan [4]. Kekurangan pada penelitian ini yaitu

Gerakan memindahkan objek kurang akurat.
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