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RINGKASAN

RANCANG BANGUN MOBILE ROBOT PENDETEKSI WARNA, SUHU DAN

GAMBAR DENGAN PENGENDALI BLUETOOTH

Karya Tulis Ilmiah berupa skripsi, April 2022

Ade Mahfuzh Mandalika; Dibimbing oleh Zulkarnain, S.T, M.Sc, Ph.D.

XXXI + 61 Halaman, 12 Tabel, 58 Gambar

RINGKASAN

Robot adalah perangkat mekanis yang mampu melakukan tugas fisik, dan

perangkat otomatis yang sistemnya tertanam dalam mikrokontroler dengan tugas

sederhana. Sistem manajemen juga merupakan kumpulan metode atau

keterampilan yang dipelajari dari kebiasaan manusia di tempat kerja. Orang perlu

memantau kualitas pekerjaan yang mereka lakukan agar memiliki karakteristik

yang diharapkan. Kemajuan teknologi menuntut orang untuk selalu belajar

bagaimana merancang dan mengoptimalkan pengujian yang semula dilakukan

oleh manusia menjadi sepenuhnya otomatis. Melihat keadaan ini,

memperkenalkan bahwa robot juga bisa digunakan seperti simulasi atau prototype

untuk dilakukan perancangan dan penganalisaan. Untuk mengatasi serta

memperluas perkembangan teknologi robotik di daratan tersebut, peneliti akan

dengan merancang sebuah robot arduino menggunakan sensor kamera dan

deteksi suhu, maka hadirlah Rancang Bangun Mobile Robot Pendeteksi Warna,

Suhu dan Gambar dengan Pengendali Bluetooth yang memiliki sensor warna

untuk mengubah warna menjadi frekuensi, sensor suhu dan kelembaban untuk

melihat suhu dan kelembaban di sekitar mobil dan ditampilkan melalui aplikasi

blynk, sensor kamera memiliki modul lengkap dengan mikrokontroler terintegrasi,

yang dapat membuatnya bekerja secara mandiri. Supaya mobil robot dapat

melakukan pekerjaan sesuai perintah yang diinginkan maka Module Arduino
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UNO di coding menggunakan aplikasi Arduino IDE dengan memasukan bahasa

program yang berisi untuk mengatur sensor suhu, sensor warna dan bluetooth.

Setelah pengcodingan selesai mobil robot di kendalikan menggunakan aplikasi

android Arduino Bluetooth RC Car. Untuk melihat kemampuan mobil robot di

lakukan beberapa pengujian yaitu; Pengujian Kecepatan mobil robot dilintasan

datar yang bertujuan melihat kecepatan mobil robot dan di dapatakan kecepatan

rata-rata robot 0,952 detik dalam 5 kali percobaan. Pengujian melewati lintasan

rumput percobaan 5 kali pengukuran waktu kecepatan robot didapat waktu rata-

rata kecepatan robot 2,348 detik. Pengujian melewati lintasan berbatu percobaan 5

kali dengan jarak 100cm pengukuran waktu kecepatan robot didapat waktu rata-

rata kecepatan robot 2,348 detik. Pengujian ini dilakukan bertujuan melihat

kemampuan mobil robot saat melewati permukaan jalan yang tidak rata. Hasil dari

pengujian lintasan datar, berumput dan berbatu. Hasil kecepatan mobile robot

semakin lama maka akan semakin berkurang dari setiap lintasannya, jadi dapat

disimpulkan mobile robot ini hanya dapat berjalan dipermukaan yang datar saja.

Untuk pengujian sensor warna didapatkan hasil pengujian sensor warna dengan

jarak 1 cm, bahwa sensor dapat membaca warna objek dengan baik, dan pada

pengujian dengan karateristik warna objek yang sedikit berbeda, sensor juga tetap

bisa membaca dengan baik. Pengujian sensor kamera dilakukan pengujian

diwaktu siang dan malam hari, hasil pengujian terbaik pada penangkapan kamera

diwaktu siang. Kemudian mobil robot di simulasikan menggunakan aplikasi

Silmulink MATLAB guna melihat perilaku mobil robot saat dilintasan di

dapatkan hasil yang didapat mobil robot berjalan dengan baik tanpa ada keluar

dari lintasan yang telah dibuat. Hasil dari 5 pengujian untuk menentukan

kecepatan sudut searah jarum jam, waktu rata-rata adalah 0,72 detik dan

kecepatan sudut rata-rata adalah 8,672 rad/s. Untuk rotasi berlawanan arah jarum

jam, waktu rata-rata adalah 0,716 detik dan kecepatan sudut rata-rata adalah 8,812

rad/s. Dari pengujian yang telah dilakukan untuk menjadi mobile yang sempurna

perlunya penggantian motor DC agar mobile robot bisa berjalan dengan lancar

disemua lintasan.

Kata kunci : mobil robot, arduino uno, sensor warna, suhu dan kamera
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SUMMARY

DESIGN AND BUILD MOBILE COLOR DETECTION ROBOT,
TEMPERATURE AND IMAGE WITH BLUETOOTH CONTROL

Scientific Writing in the form of a thesis, April 2022

Ade Mahfuzh Mandalika; Supervised by Zulkarnain, S.T, M.Sc, Ph.D..

XXXI + 61 Pages, 12 Tables, 58 Images

SUMMARY

Robots are mechanical devices capable of performing physical tasks, and

automated devices whose systems are embedded in a microcontroller with simple

tasks. Management system is also a collection of methods or skills learned from

human behavior in the workplace. People need to monitor the quality of the work

they do in order to have the expected characteristics. Advances in technology

require people to always learn how to design and optimize tests that were

originally performed by humans to become fully automated. Seeing this situation,

introduces that robots can also be used as simulations or prototypes for design and

analysis. To overcome and expand the development of robotic technology on the

mainland, researchers will design an arduino robot using camera sensors and

temperature detection, so here comes the Design of Mobile Robot Detecting Color,

Temperature and Image with Bluetooth Controller which has a color sensor to

convert color into frequency, temperature and humidity sensor to see the

temperature and humidity around the car and displayed through the blynk

application, the camera sensor has a complete module with an integrated

microcontroller, which can make it work independently. So that the robot car can

do the work according to the desired command, the Arduino UNO Module is

coded using the Arduino IDE application by entering the program language that

contains the temperature sensor, color sensor and bluetooth. After the coding is

complete, the robot car is controlled using the Arduino Bluetooth RC Car android
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application. To see the ability of the robot car, several tests were carried out,

namely; Testing the speed of the robot car on a flat track which aims to see the

speed of the robot car and the average speed of the robot is 0.952 seconds in 5

trials. Testing through the experimental grass trajectory 5 times measuring the

time of the robot's speed, the average time of the robot's speed is 2,348 seconds.

Testing through the experimental rocky path 5 times with a distance of 100cm

measuring the time of the robot's speed obtained the average time of the robot's

speed of 2,348 seconds. This test aims to see the ability of the robot car when

passing through an uneven road surface. The results of testing the track is flat,

grassy and rocky. The results of the speed of the mobile robot the longer it will

decrease from each trajectory, so it can be concluded that this mobile robot can

only run on a flat surface. For color sensor testing, the results of color sensor

testing with a distance of 1 cm, that the sensor can read the color of the object

well, and in testing with slightly different color characteristics of the object, the

sensor can still read well. Camera sensor testing is done during the day and night,

the best test results are on camera capture during the day. Then the robot car is

simulated using the Silmulink MATLAB application to see the behavior of the

robot car while on the track, the results obtained that the robot car runs well

without leaving the track that has been made. The results of 5 tests to determine

the angular velocity clockwise, the average time is 0.72 seconds and the average

angular velocity is 8.672 rad/s. For counterclockwise rotation, the average time is

0.716 seconds and the average angular velocity is 8.812 rad/s. From the tests that

have been carried out to become a perfect mobile it is necessary to replace the DC

motor so that the mobile robot can run smoothly on all tracks.

Keywords: robot car, arduino uno, color sensor, temperature and camer
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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang
Kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi di berbagai bidang elektronika

dan telekomunikasi memiliki banyak keunggulan yang dapat dirasakan dalam

bidang sosial dewasa ini. Salah satunya adalah mempromosikan segala macam

pekerjaan di bidang industri, pendidikan, pemerintahan, dan lain-lain. Seiring

dengan meningkatnya tuntutan masyarakat dan kemajuan teknologi, sistem

kontrol robot yang dapat dikontrol sedang dirancang.

Secara umum, robot adalah perangkat mekanis yang mampu melakukan

tugas fisik, dan perangkat otomatis yang sistemnya tertanam dalam

mikrokontroler dengan tugas sederhana. Sistem manajemen juga merupakan

kumpulan metode atau keterampilan yang dipelajari dari kebiasaan manusia di

tempat kerja. Orang perlu memantau kualitas pekerjaan yang mereka lakukan agar

memiliki karakteristik yang diharapkan. Kemajuan teknologi menuntut orang

untuk selalu belajar bagaimana merancang dan mengoptimalkan pengujian yang

semula dilakukan oleh manusia menjadi sepenuhnya otomatis.

Melihat keadaan ini, memperkenalkan bahwa robot juga bisa digunakan

seperti simulasi atau prototype untuk dilakukan perancangan dan penganalisaan.

Contoh sederhana yang dapat disimulasikan dengan robot adalah robot balancing

atau robot penyeimbang merupakan robot beroda dua yang dapat

menyeimbangkan diri. Saat ini kebanyakkan sistem keseimbangan telah

diterapkan pada robot yang dapat mengudara, tetapi sedikit yang diterapkan pada

robot di daratan. Untuk mengatasi serta memperluas perkembangan teknologi

robotik di daratan tersebut, peneliti akan dengan merancang sebuah robot

arduino menggunakan sensor kamera dan deteksi suhu.

Berdasarkan uraian diatas maka ide penelitian yang akan dirancang adalah

“Rancang Bangun Mobile Robot Pendeteksi Warna, Suhu dan Gambar dengan

Pengendali Bluetooth”.
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1.2 Rumusan Masalah

Dari latar belakang permasalahan yang telah dibahas, maka rumusan

masalah dalam penelitian tugas akhir merancang sebuah robot menggunakan

sensor kamera, sensor warna dan merancang sebuah robot menggunakan sensor

temperatur.

1.3 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam penelitian ini adalah:

1. Robot ini menggunakan sensor kamera sebagai alat untuk memonitoring

keadaan sekitar.

2. Robot ini menggunakan sensor temperatur sebagai informasi suhu dan

kelembaban.

3. Menggunakan sensor warna untuk membaca warna yang dideteksi oleh

sensor.

4. Sistem kontrol robot ini menggunakan mikrokontroler Arduino uno R3.

1.4 Tujuan Penelitian

1. Rancang bangun sistem dan cara kerja robot berbasis arduino dengan

pengontrol bluetooth.

2. Menganalisa fungsi dan kinerja komponen suhu,warna dan kamera robot

berbasis arduino dengan pengontrol bluetooth.

1.5 Manfaat Penelitian

Menghasilkan robot bebasis arduino dengan pengontrol bluetooth yang

menggunakan kamera, sensor temperatur dan sensor warna. Manfaat yang

diharapkan dapat diperoleh dari penelitian ini adalah dapat digunakannya hasil

dari penelitian ini sebagai alat praga pada laboratorium jurusan teknik mesin

universitas sriwijaya, serta dapat digunakan untuk mengembangkan penelitian

yang akan datang dan juga membantu pekerjaan manusia seperti dalam hal untuk

dunia perkebunan robot ini bisa digunakan sebagai media untuk membantu

keadaan perkebunan yang dapat dilihat dari kamera serta keadaan suhu yang dapat

di lihat dari sensor temperatur yang digunakan dan dapat membaca objek-objek

benda disekitar melalui sensor warna.
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