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Indonesia terletak di wilayah cincin api pasifik, yang merupakan zona pertemuan 

tiga lempeng tektonik dunia, lempeng Indo-Australia, lempeng Eurasia, dan 

lempeng pasifik. Kehadiran tiga lempeng ini membuat Indonesia rentan terhadap 

bencana alam seperti letusan gunung berapi dan gempa bumi. Bencana alam ini 

sering mengakibatkan korban jiwa, dan banyak korban sulit ditemukan atau 

dinyatakan hilang. Untuk pencarian korban, Tim SAR (Search and Rescue) 

terlibarat. Selama operasi pencarian, mereka menggunakan mobil penyelamat 

untuk memudahkan evakuasi korban. Mobil hanya sebagai transportasi, oleh 

karena itu diperlukannya robot untuk mencari dan menganalisis keadaan medan 

di sekitar bencana guna mempermudah pencarian korban. Mobile robot 

dirancang menggunakan mikrokontroller berbasis aplikasi android yang dengan 

adanya 2 buah sensor yang digunakan untuk mengetahui lokasi disekitar medan 

yang dilalui oleh robot. Sensor pertama adalah sensor suhu dengan tipe LM 35 

DZ yang difungsikan untuk mengetahui suhu di sekitar lintasan yang dilalui oleh 

robot, sensor yang kedua adalah sensor kamera bertipe ESP 32 CAM yang 

difungsikan sebagai mata dari robot untuk melihat area sekitar yang ditampilkan 

dalam bentuk visual gambar dan video. Mobile robot ini juga dilengkai dengan 

4 buah motor DC gearbox dengan kecepatan 225 rpm dengan  total torsi sebesar 

3,2 Nm dan tegangan sebesar 1,5 volt pada setiap motor DC yang disuplai dari 

motor driver L293 melalui pin M1 untuk motor DC yang disebelah kiri dan pin 

M4 untuk motor DC disebelah kanan. Mobile robot ini ditenagai oleh sebuah 

baterai berjenis Li-Po dengan kapasitas dari baterai tersebuat sebesar 2200mAh. 

Pada penelitian ini menggunakan 4 buah variasi beban sebesar 75 gram,100 
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gram,125 gram, dan 150 gram serta menggunakan 3 macam lintasan yaitu 

mendatar, menanjak 30˚&menanjak 45˚. Pada penelitian ini  penggunaan daya 

mobile robot rescue tergantung pada besar beban yang diberikan pada mobile 

robot rescue dan juga jenis lintasan yang dipakai. Pada percobaan dengan beban 

75 gram lintasan mendatar daya rata-rata yang diperlukan adalah adalah 7,73 

watt, sedangkan pada percobaan dengan beban 150 gram lintasan mendatar daya 

rata-rata yang diperlukan adalah 9,18 watt . Pada percobaan dengan beban 75 

gram lintasan dengan sudut 30˚ daya rata-rata yang diperlukan adalah adalah 

8,23 watt, sedangkan pada percobaan dengan beban 150 gram lintasan mendatar 

daya rata-rata yang diperlukan adalah 9,23 watt . Pada percobaan dengan beban 

75 gram lintasan dengan sudut 45˚ daya rata-rata yang diperlukan adalah adalah 

8,73 watt, sedangkan pada percobaan dengan beban 150 gram lintasan mendatar 

daya rata-rata yang diperlukan adalah 10,11 watt. Mobile robot dapat 

dioperasikan dengan mengguanakan baterai lippo dengan kapasitas 2200 mAh 

yang memiliki tegangan 5V sebagai supply power dalam pengoprasiannya. 

Dalam 10 kali percobaan pengujian mobile robot  baterai masih memiliki sisa 

daya  yang dapat digunakan untuk robot berjalan. 

Kata kunci    : analisis konsumsi daya, android, mobile robot. 

Kepustakaan : 21 (2015-2022) 
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SUMMARY 

 

ANALYSIS OF POWER CONSUMPTION IN ANDROID-BASED MOBILE 

ROBOT SEARCH AND RESCUE 

Scientific paper in the form of a thesis,   october 2023 

Anas Maulana, supervised by Irsyadi Yani, S.T., M.Eng., Ph.D. 

xxix + 89 pages, 25 tables, 34 figures, 4 appendix 

 

Indonesia is located in the pacific ring of fire, which is the convergence zone of 

three tectonic plates: the Indo-Australian Plate, the Eurasian Plate, and the 

pacific plate. The presence of these three plates makes Indonesia vulnerable to 

natural disasters such as volcanic eruptions and earthquakes. These natural 

disasters often result in loss of life, and many victims are difficult to find or 

declared missing. To search for victims, search and sescue (SAR) teams are 

deployed. During search operations, they use a Rescue Vehicle to facilitate 

victim evacuation. The vehicle serves as transportation, so a robot is needed to 

search for and analyze the conditions of the terrain around the disaster to 

facilitate victim searches.The mobile robot is designed using a microcontroller-

based Android application, equipped with two sensors to determine the location 

in the area the robot traverses. The first sensor is a temperature sensor with the 

LM35 DZ type, used to measure the temperature around the path taken by the 

robot. The second sensor is a camera sensor with the ESP32 CAM type, serving 

as the robot's eyes to see the surrounding area, displayed in the form of visual 

images and videos.The mobile robot is also equipped with four DC gearbox 

motors with a speed of 225 rpm, a total torque of 3.2 Nm, and a voltage of 1.5 

volts for each DC motor supplied by the motor driver L293 through pin M1 for 

the left DC motor and pin M4 for the right DC motor. This mobile robot is 

powered by a Li-Po battery with a capacity of 2200mAh. In this research, four 

different load variations of 75 grams, 100 grams, 125 grams, and 150 grams were 

used, along with three types of tracks: flat terrain, a 30-degree incline, and a 45-

degree incline. In this study, the power consumption of the mobile robot rescue 
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depends on the magnitude of the load placed on the mobile robot rescue and the 

type of terrain it traverses.In the experiments with a 75-gram load on a flat 

terrain, the average power required was 7.73 watts, while in the experiments with 

a 150-gram load on flat terrain, the average power required was 9.18 watts. In 

the experiments with a 75-gram load on a 30-degree incline, the average power 

required was 8.23 watts, and for the experiments with a 150-gram load on a flat 

terrain, the average power required was 9.23 watts. In the experiments with a 75-

gram load on a 45-degree incline, the average power required was 8.73 watts, 

and for the experiments with a 150-gram load on a flat terrain, the average power 

required was 10.11 watts.The mobile robot can be operated using a Li-Po battery 

with a capacity of 2200 mAh, which has a voltage of 5V as its power supply 

during operation. In 10 test runs of the mobile robot, the battery still had 

remaining power that could be used for robot movement. 

 

Keywords      : analysis of power consumption, android, mobile robot. 

Literature       : 21 (2015-2022) 
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 BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang Masalah  

Indonesia adalah sebuah wilayah yang terletak dari wilayah cincin api 

pasifik. Wilayah  cincin api pasifik ini merupakan sebuah tempat ataupun zona 

pertemuan antara tiga lempeng dunia (Utomo dan Purba, 2019). Lempeng dunia 

ini meliputi lempeng Indo-Austalia, lempeng Eurasia dan lempeng Pasifik. 

Karena adanya tiga lempeng inilah yang menjadi faktor Indonesia sering 

mengalami bencana alam. Indonesia termasuk negeri yang rawan akan bencana 

alam seperti letusan gunung berapi dan juga gempa bumi. Bencana alam yang 

terjadi mengakibatkan banyaknya korban jiwa (Utomo dan Purba, 2019), dimana 

para korban bencana ini tidak selalu dapat di temukan atau biasanya dinyatakan 

hilang. Dalam mencari korban bencana alam, terdapat sekelompok tim pencarian 

korban atau yang biasa disebut dengan Tim SAR. Pada saat dilakukan pencarian 

korban, biasanya tim penyelamat akan membawa mobil penyelamat untuk 

memudahkan evakuasi korban. Tetapi mobil ini hanya berfungsi sebagai alat 

pengangkut atau transportasi saja. Untuk membantu dalam pencarian korban 

bencana diperlukannya suatu robot yang dapat mencari dan menganalisis 

lingkungan sekitar bencana untuk memperluas dan mempermudah dalam 

pencarian korban bencana alam. 

Robot merupakan suatu alat mekanik yang dibuat dengan tujuan dapat 

mempermudahkan pekerjaan manusia ataupun menggantikan pekerjaan 

manusia. Robot juga dapat diartikan sebagai segala sesuatu alat bergerak yang 

bisa untuk diprogram ulang, dan dapat juga melakukan multifungsi yang dibuat  

untuk menggerakan bagiannya, peralatan, dan sebuah perangkat melalui sebuah 

program  yang berfungsi untuk melaksanakan bermacam - macam tugas untuk 

mempermudah pekerjaan manusia (Siahaan, 2019). Robot yang dibuat 

menggunakan system control berupa microcontroller, pada system 
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microcontroller memiliki kelebihan bisa dikendalikan dari jarak yang jauh 

sehingga dapat memudahkan dalam peggunaan robot, dimana orang yang 

mengendalikannya tidak perlu turun jauh ke medan pencarian. Dalam 

pemanfaatannya robot ini memanfaatkan system microcontroller yang memakai 

Arduino.  

Arduino merupakan salah satu mikrokontroller papan tunggal, dimana dia 

memiliki sifat sumber terbuka, yang menjadikannya salah satu proyek Open 

Source hardware yang paling populer. System ini dibuat dengan tujuan untuk 

memudahkan dalam  penggunaan elektronik di berbagai bidang. Perangkat 

kerasnya memiliki prosesor Atmel Automatic Voltage Regulator (AVR) 

merupakan sebuah device pengatur tegangan yang digunakan pada generator 

sinkron untuk menyetabilkan tegangan keluaran yang dihasilkan dari generator 

sinkron (Sekarsari dan Sunardi, 2020). System ini dapat membaca hampir semua 

jenis sensor yang digunakan dengan nilai baud rate yang beragam, kebanyakan 

yang sering digunakan adalah 9600. Untuk konsumsi dayanya sendiri, pada 

Arduino Uno R3 akan menjadi normal jika kita jalankan dengan  memberikan 

daya dengan sumber daya DC sebesar 7-12 volt, yang mana daya tersebut berasal 

dari power jack, 5 volt berasal dari konektor USB, dan 7-12 volt berasal dari dari 

pin VIN. Dalam mekanisme pemberian tegangannya, diperlukan suatu regulator 

yang berguna untuk mengurangi kerusakan pada papan Arduino Uno. 

Kita perlu mengetahui bahwasannya memberikan tegangan sebesar 5 atau 

3,3 volt secara langsung ke dalam  mikrokontroler tanpa adanya  regulator yang 

di lalui makan akan terjadinya kerusakan pada papan. Pada rancang bangun 

robot umumnya menggunakan baterai Litium-ion. Karena keunggulannya 

density energi yang tinggi, density daya yang tinggi, self discharge yang rendah, 

dan pengisian yang cepat, tidak ada efek memori, dan siklus hidup, baterai 

lithium-ion adalah pilihan yang tepat untuk perangkat ini.. Tetapi baterai lithium 

juga memiliki kekurangan, yaitu pada saat digunakan baterai lithium akan sangat 

sensitif terhadap temperatur yang di sebabkan oleh alat yang dipakai, dimana 

temperatur tersebut tersebut akan mengakibatkan baterai menjadi lebih cepat 

habis atau boros. Pemilihan baterai sendiri memegang peranan penting dalam 

rancang bangun robot, karena baterai merupakan sumber daya utama pada suatu 
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robot konvensional (Wiguna dkk., 2021). Baterai atau akkumulator adalah 

sebuah sel listrik dimana didalamnya berlangsung proses elektrokimia yang 

dapat mengalami perubahan arah dengan efisiensi tinggi, di mana proses kimia 

dapat berubah menjadi tenaga listrik (pengosongan) dalam baterai, dan 

sebaliknya, tenaga listrik dapat diubah menjadi tenaga kimia (pengisian) dengan 

cara merangsang regenerasi elektroda-elektroda yang digunakan. Hal ini 

dilakukan dengan mengalirkan arus listrik dalam arah polaritas yang berlawanan 

di dalam sel (Pasaribu dan Reza, 2021). Berdasarkan proses reaksi kimia baterai 

dapat di golongkan ke dalam jenis menjadi dua buah jenis baterai yaitu tipe 

premier dan tipe sekunder.  

Baterai primer adalah jenis baterai yang digunakan sekali saja dan tidak 

dapat diisi ulang, sementara baterai sekunder adalah jenis baterai yang dapat diisi 

ulang karena reaksi kimianya dapat dibalik. Sebagai contohnya, baterai Li-on 

adalah jenis baterai sekunder yang mengandung hydrogen sebagai salah satu 

senyawa kimia penyusunnya. Dibandingkan dengan jenis baterai lainnya, baterai 

Li-on memiliki keunggulan dalam tahan terhadap pengisian berlebihan 

(overcharged) dan dapat diisi ulang hingga ratusan kali. Baterai ini sangat umum 

digunakan dan mudah ditemukan di pasaran. Lithium-ion adalah jenis baterai 

yang banyak digunakan pada ponsel terbaru saat ini. Pertanyaan yang paling 

umum ditanyakan oleh masyarakat adalah, kenapa banyak yang menggunakan 

jenis baterai Lithium-ion dan meninggalkan jenis baterai yang ada sebelumnya 

seperti Nickel–metal hydride battery. Untuk perbandingan lebih detail, Li-ion 

mampu menyimpan 150 watt/hours di dalam 1 kilogram baterai. Sementara 

Nickel–metal hydride battery (NiMH) hanya mampu menyimpan 60-70 

watt/hours. Karena perbedaan yang cukup signifikan ini, banyak vendor ponsel 

lebih memilih Li-Ion. Semua jenis baterai yang rechargeable mengalami 

penurunan dalam hal kapasitas penyimpanan energi, yang mana hal ini 

berpengaruh pada berapa lama masa pemakaian baterai tersebut, istilah 

teknisnya self-discharge (Z. Z. Z. Putra dkk., 2019). Dalam hal ini diperlukannya 

sebuah sistem yang bernama  Battery Management System (BMS) yang berguna 

untuk menjaga performansi baterai sekaligus menjaga waktu hidup dan siklus 

agar tidak terdegredasi, sehingga reliabilitas mikrogrid dapat terjaga. Beberapa 
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hal yang dapat dilakukan oleh BMS ialah pengukuran arus dan tegangan sel 

untuk estimasi state of charge baterai, pengaturan pengisian maupun 

pengosongan baterai, cell balancing, hingga manajemen termal baterai. Untuk 

merancang BMS yang baik, salah satu metode yang sering digunakkan dan 

murah ialah menggunakan simulasi untuk mensimulasikan baik perilaku baterai 

dan efek penerapan algoritma BMS terhadap performa baterai (Endrawan, 

2021). 

Berdasarkan latar belakang diatas, penelitian ini bertujuan untuk 

melakukan inovasi terhadap robot mobile rescue dengan menambahkan sensor 

berupa sensor suhu dan juga sensor kamera serta menganalisis bagaimana 

penggunaan daya yang baik dan tepat dengan menggunakan baterai lipo agar 

mobil dapat berjalan stabil dan dapat bertahan sesuai dengan waktu penggunaan 

yang di inginkan. 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan permasalah di atas rumusan masalah pada penelitian tugas 

akhir ini adalah lamanya proses pencarian dan penyelamatan korban pasca 

bencana alam dapat memengaruhi efisiensi proses evakuasi, karena itu 

dibutuhkannya sebuah mobile robot search and rescue yang dirancang dapat 

menganalisis penggunaan daya selama misi pencarian dan penyelamatan. 

1.3 Ruang Lingkup Masalah 

Untuk mengatasi masalah yang timbul dalam penelitian ini maka 

peneliti an membatasi penelitian ini antara lain: 

1. Mikrokontroler  yang digunakan adalah Mikrokontroler Arduino Uno 

R3. 
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2. Robot dilengkapi sensor suhu LM 35 DZ untuk mendeteksi 

temperatur . 

3. Menggunakan sensor camera ESP-32 cam sebagai mata dari robot. 

4. Robot dirancang agar dapat di operasikan pada lingkungan yang 

datar dan menanjak. 

5. Robot dilengkapi 4 buah roda,yang menggunakan prinsip 4 WD. 

6. Penelitian ini berfokus pada menganalisis konsumsi daya pada mobil 

robot. 

7. Robot di uji dengan 4 variasi berat beban yaitu 75 gram, 100 gram, 

125 gram, 150 gram, dan 2 variasi lintasan dengan sudut 30˚&45˚. 

8. Sistem pengendali mobile robot menggunakan wireless berbasis 

Android. 

9. Menggunakan 1 buah bateri lipo 2200 mAh. 

1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari dilakukannya penelitian ini adalah untuk merancang sebuah 

alat berbentuk mobile robot, yang dapat mengidentifikasi keadaan disekitar 

medan yang robot ini lalui menggunakan sensor suhu dan juga sensor camera 

sebagai pendeteksinya. Pada penelitian ini juga dilakukan pengujian dengan 

tujuan untuk menganalisis konsumsi daya pada rancang bangun mobile robot 

search and rescue yang diharapkan dapat dikembangkan untuk membantu tim 

SAR pada proses pencarian dan penyelamatan korban bencana. 

1.5 Manfaat Penelitian 

Penelitian tugas akhir ini mempunyai manfaat yang diharapkan dapat 

digunakannya robot ini sebagai hasil penelitian untuk mempermudah dalam 
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dilakukannya pananggulangan bencana alam berupa pencarian korban, sehingga 

dapat mempercepat waktu pencarian serta menurunkan angka resiko kecelakaan 

pada saat melakukan penyelamatan di lingkungan terjadi bencana. Dan dapat 

berguna sebagai referensi untuk mengembangkan  robot-robot selanjutnya. 
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