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09030582125018 

 

Abstrak 

Beberapa dekade terakhir, penggunaan Remotely Operated Vehicle (ROV) 

meningkat signifikan dalam berbagai aplikasi bawah laut, seperti eksplorasi, 

inspeksi struktur, dan operasi penyelamatan. Salah satu tantangan utama adalah 

kemampuan ROV mendeteksi dan memetakan objek di sekitarnya. Projek ini 

bertujuan mengembangkan simulator ROV yang relevan untuk deteksi kotak 

lingkungan bawah air dan industri. Simulator ini menggunakan sensor ultrasonik 

HC-SR04 dan konveyor untuk mendeteksi dimensi kotak. Di lingkungan industri, 

teknologi ini memungkinkan pemindahan, pengaturan, dan pemilahan kotak 

berdasarkan ukuran, meningkatkan efisiensi operasional dan optimalisasi sumber 

daya. Data sensor diproses dan divisualisasikan menggunakan teknologi web, 

menyediakan antarmuka interaktif yang mudah dipahami. Integrasi teknologi ini 

meningkatkan akurasi, keandalan, dan efisiensi pengelolaan objek dalam berbagai 

kondisi operasional. Pengujian sistem deteksi menggunakan satu objek kotak 

menunjukkan nilai error pengukuran yang rendah: tinggi 2,55%, lebar 3,91%, dan 

panjang 5,83%. Hal ini menunjukkan bahwa sistem memiliki tingkat akurasi yang 

baik dalam mendeteksi dimensi objek. 

 

Kata Kunci : ROV, IoT, industri, deteksi objek, sensor ultrasonik, konveyor, HC-

SR04, ESP-32, akurasi deteksi, teknologi web. 
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DESIGN AND DEVELOPMENT OF BOX SURFACE DETECTION 

SYSTEM FOR ROV (REMOTELY OPERATED VEHICLE) SIMULATOR 

 

By 

 

HERU SUWITO 

09030582125018 

Abstract 

 

In recent decades, the use of Remotely Operated Vehicles (ROVs) has significantly 

increased in various underwater applications, such as exploration, structural 

inspection, and rescue operations. One of the main challenges is the ROV's ability 

to detect and map objects in its surroundings. This project aims to develop a 

relevant ROV simulator for detecting environmental and industrial underwater 

boxes. The simulator uses HC-SR04 ultrasonic sensors and a conveyor system to 

detect the dimensions of boxes. In industrial environments, this technology 

enables the handling, arrangement, and sorting of boxes based on size, enhancing 

operational efficiency and resource optimization. Sensor data is processed and 

visualized using web technology, providing an interactive interface that is easy to 

understand. Integrating this technology improves the accuracy, reliability, and 

efficiency of object management in various operational conditions. Testing the 

detection system with a single box object showed low measurement error values: 

2.55% in height, 3.91% in width, and 5.83% in length. This indicates that the 

system has a good level of accuracy in detecting object dimensions. 

 

Keywords: ROV, IoT, industry, object detection, ultrasonic sensors, conveyor, 

HC-SR04, ESP-32, detection accuracy, web technology. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Beberapa dekade terakhir, penggunaan Remotely Operated Vehicle (ROV) 

telah menjadi semakin umum dalam berbagai aplikasi bawah laut, seperti eksplorasi 

laut dalam, inspeksi struktur bawah air, dan operasi penyelamatan[1]. Salah satu 

tantangan utama dalam penggunaan ROV adalah kemampuannya untuk mendeteksi 

dan memetakan objek yang ada di sekitarnya. Objektif ini beragam, mulai dari 

struktur bawah air seperti instalasi industri atau bangkai kapal hingga objek yang 

lebih kecil seperti kotak atau barang bawaan. Pengawasan dan pemetaan 

lingkungan bawah air dengan lebih efisien dan efektif dapat dilakukan dengan 

menggunakan ROV, yang membantu dalam menjaga keberlanjutan sumber daya air 

Indonesia.  

Pada projek ini dibuat simulator ROV yang tidak melibatkan lingkungan air 

menyediakan platform untuk mengembangkan dan menguji algoritma dalam 

mendeteksi permukaan kotak. Mengetahui permukaan kotak dalam simulator ROV 

sangat penting untuk mendeteksi objek berbentuk kotak di bawah air. Informasi ini 

memungkinkan ROV untuk secara akurat mengidentifikasi dan memetakan objek 

seperti bangkai kapal, kontainer, atau instalasi industri bawah air, yang semuanya 

memiliki bentuk yang bervariasi namun sering kali menyerupai kotak. 

Selain aplikasi bawah air, simulator ini juga memiliki manfaat signifikan di 

lingkungan industri. Dalam industri, objek berbentuk kotak sering kali perlu 

dipindahkan, diatur, dan dipilah berdasarkan dimensinya di sepanjang jalur 

produksi. Proses ini sangat penting untuk memastikan efisiensi operasional dan 

mengoptimalkan penggunaan ruang serta sumber daya. Memilah kotak berdasarkan 

dimensi memungkinkan sistem untuk mengelompokkan objek dengan ukuran 

serupa, sehingga memudahkan penanganan lebih lanjut, seperti pengemasan, 

penyimpanan, atau pengiriman. Dengan menggunakan konveyor untuk 

mengangkut objek kotak ke area deteksi sensor ultrasonik, sistem ini dapat 

memastikan bahwa setiap kotak teridentifikasi dengan tepat berdasarkan 

dimensinya sehingga menjadi kunci dalam meningkatkan produktivitas dan kualitas 
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keseluruhan proses produksi.  

Dengan menggunakan sensor ultrasonik tipe HC-SR04, simulator ini dapat 

mendeteksi dimensi kotak secara konsisten. Data ini kemudian diproses dan 

divisualisasikan menggunakan perangkat lunak pengolah data dan pemograma web 

yang di tampilkan dalam bentuk grafik garis, memungkinkan pengguna untuk 

menganalisis informasi dengan cara yang interaktif dan mudah dipahami. 

Penggunaan antarmuka web untuk visualisasi data membuat informasi lebih mudah 

diakses dan dimanfaatkan dalam pengambilan keputusan operasional. 

Projek ini bertujuan untuk mengembangkan simulator ROV yang dapat 

mendeteksi permukaan kotak berdasarkan dimensi dengan bantuan konveyor dalam 

lingkungan industri. Dengan fokus pada deteksi permukaan kotak, simulator ini 

diharapkan dapat meningkatkan akurasi dan keandalan dalam pengelolaan objek, 

baik di bawah air maupun di jalur produksi industri. Integrasi teknologi sensor, 

konveyor, dan pemrosesan data web dalam simulator ROV tidak hanya akan 

meningkatkan efisiensi dan efektivitas dalam mendeteksi objek, tetapi juga 

membuka peluang untuk pengembangan lebih lanjut dalam berbagai aplikasi 

industri dan bawah air. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan masalah yang telah disampaikan pada latar belakang, beberapa 

rumusan masalah dibuat untuk proyek ini, di antaranya adalah: 

1. Bagaimana cara sistem mendeteksi permukaan kotak pada simulator 

ROV ? 

2. Bagaimana pencatatan data sistem deteksi permukaan kotak pada 

simulator ROV ? 

3. Bagaimana cara kerja dari konveyor dalam mendeteksi permukaan 

kotak ? 

4. Bagaimana cara monitoring permukaan kotak pada simulator ROV ? 

 

1.3 Tujuan 

Beberapa tujuan pada penyusunan tugas akhir ini sebagai berikut: 

1. Dapat mengetahui rancangan sistem deteksi permukaan kotak pada 

simulator ROV dan dapat di jalankan dengan baik. 
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2. Dapat merancang sistem pencatatan data permukaan ke database dalam 

mendeteksi permukaan kotak. 

3. Dapat mengetahui rancangan dan cara kerja konveyor dalam 

mendeteksi permukaan kotak.  

4. Dapat mengetahui rancangan monitoring berupa grafik garis dalam 

mendeteksi permukaan kotak. 

 

1.4 Manfaat 

Adapun manfaat dari tugas akhir ini sebagai berikut: 

1. Mengembangkan alat deteksi permukaan kotak yang terintegrasi 

dengan Internet of Things (IoT) dan memungkinkan pengumpulan data 

dan pengawasan jarak jauh secara real-time. 

2. Menghasilkan sistem pemantauan deteksi permukaan kotak yang 

menggunakan web untuk menampilkan data dalam bentuk grafik garis 

untuk menampilkan permukaan kotak berdasarkan dimensinya. 

 

1.5 Batasan Masalah 

Beberapa batasan masalah di dalam projek ini sebagai berikut: 

1. Berfokus pada desain deteksi permukaan kotak pada simulator ROV 

menggunakan sensor ultrasonik. 

2. Menggunakan Server XAMPP untuk menjalankan website dan 

menyimpan data. 

3. Konveyor berfungsi untuk membawa objek kotak untuk di deteksi oleh 

sensor ultrasonik. 

4. Monitoring sistem deteksi permukaan kotak pada simulator ROV 

menggunakan website dalam bentuk grafik garis. 

 

1.6 Metode Penelitian 

Adapun metode penelitian yang di pakai pada projek ini sebagai berikut: 

1. Metode Literatur 

Metode ini merupakan kegiatan yang berkaitan dengan metode 

perpustakaan dalam mengumpulkan bahan, membaca dan mencatat, 

serta mengelola bahan penelitian yang berhubungan dengan penulisan 
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projek dengan judul “RANCANG BANGUN SISTEM DETEKSI 

PERMUKAAN KOTAK PADA SIMULATOR ROV (REMOTELY 

OPERATED VEHICLE)”. 

2. Metode Konsultasi 

Selama proses perancangan dan pembuatan proyek, digunakan metode 

konsultasi yang melibatkan interaksi tanya jawab dengan dosen 

pembimbing untuk memperbaiki laporan dan projek. Metode ini 

menjadi langkah penting dalam memastikan kemajuan projek dan 

kualitas, karena proses konsultasi tidak hanya berfokus pada 

memberikan jawaban langsung, tetapi juga memberikan kesempatan 

bagi mahasiswa untuk mendapatkan nasihat, masukan, dan panduan 

yang mendalam dari dosen mereka. Dengan demikian, laporan dan 

projek dapat ditingkatkan secara signifikan, dan juga dapat memperoleh 

pemahaman yang lebih baik tentang topik projek. 

3. Metode Implementasi dan Pengujian 

a. Metode Implementasi 

Metode implementasi adalah pendekatan atau metode khusus yang 

digunakan untuk menerapkan atau mengelola suatu konsep, proyek 

atau sistem dalam konteks praktis. Metode ini menerapkan model 

yang dibuat yaitu sensor ultrasonik mendeteksi bentuk permukaan 

objek kotak pada konveyor yang berkecepatan konstan. 

b. Metode Pengujian 

Metode pengujian dilakukan ketika sistem dan alat sudah di 

rancang. Hal ini dilakukan untuk mengetahui apakah alat sudah 

terpasang dengan baik dan berfungsi sesuai yang diharapkan. 

 

1.7 Sistematika Penulisan 

Penulis dapat mengatur informasi secara terstruktur dengan menggunakan 

sistematika penulisan yang sesuai. Dalam proses penyusunan projek, ada beberapa 

sistematika penulisan yang digunakan, yang membantu penulis menulis dengan 

lebih mudah sebagai berikut: 

1. BAB I 

Pada bab ini penulis memilih judul laporan beserta latar belakang 
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karena sangat penting karena memberikan konteks dan pemahaman 

yang diperlukan tentang topik yang akan dibahas. Dengan menetapkan 

judul dan memberikan latar belakang yang kuat, pembaca akan lebih 

memahami ruang lingkup laporan, tujuan, dan relevansinya dalam 

konteks yang lebih luas. Oleh karena itu, langkah ini tidak hanya 

mendefinisikan topik Projek, tetapi juga membangun fondasi yang kuat 

untuk diskusi yang akan dilakukan dalam laporan. 

2. BAB II 

Pada bab ini membahas teori pendukung yang di gunakan sebagai 

penunjang Projek. Teori ini mencakup bahan yang di gunakan seperti 

Simulator, Remotely Operated Vehicle (ROV), Arduino Uno, ESP-32, 

Sensor Ultrasonik, Motor DC 12 V, Motor Driver L298N, Battery 12 

V, Arduino IDE, Aplikasi Xampp, pemrograman PHP dan Website. 

3. BAB III 

Bagian ini berisi tentang mekanik dari pembuat sistem berupa 

perangkat keras dan perangkat lunak yang di gunakan dalam projek 

deteksi permukaan kotak pada simulator ROV. Bab ini membahas 

berbagai detail teknis terkait dengan desain, konstruksi, dan pengaturan 

perangkat keras, serta pengembangan dan implementasi perangkat 

lunak yang relevan, dengan fokus pada mekanik. 

4. BAB IV 

Penjelasan hasil analisis rangkaian dan sistem kerja alat deteksi 

permukaan kotak pada simulator ROV memberikan pemahaman yang 

mendalam tentang kinerja dan fungsionalitas sistem secara 

keseluruhan. 

5. BAB V 

Kesimpulan dan saran dari tugas akhir analisis menyoroti hasil dan 

temuan yang diperoleh selama proses Projek. Kesimpulannya, analisis 

menyeluruh diberikan tentang kinerja, akurasi, dan kehandalan sistem 

deteksi permukaan kotak pada simulator ROV. Saran yang diberikan 

bertujuan untuk membantu pihak-pihak terkait meningkatkan kualitas 

sistem deteksi dan mengembangkan Projek lebih lanjut. 
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