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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

COVID-19 yang diakibatkan  oleh virus  SARS-CoV-2 yang lebih dikenal 

dengan sebutan virus corona hingga saat ini telah menjadi kasus di seluruh Negara 

dunia, termasuk Negara kita Indonesia. Pada 11 Maret 2020, WHO (World Health 

Organization) sebagai organisasi PBB, telah menyatakan penyakit COVID-19 

termasuk sebagai pandemi. Berbagai upaya pencegahan penularan virus ini pun 

terus dilakukan, sebagai langkah untuk mengurangi penyebaran mulai dari hidup 

sehat sebagai upaya meningkatkan imunitas, gaya hidup sehari-hari yang harus 

bersih, hingga dengan upaya mengurangi insitas interaksi antar sesama individu 

satu dengan individu lainnya.  

Sebagai organisasi kesehatan dunia, WHO menyatakan bahwa resiko 

penyebaran virus dari dapat terjadi melalui transmisi oleh benda , sehingga sangat 

dianjurkan untuk melakukan proses pembersihan secara rutin. Metode 

pembersihan yang paling efektif saat ini adalah dengan melakukan pembersihan 

menggunakan disenfektan. Pembersihan ini dapat dilakukan pada semua tempat 

yang berinteraksi dengan kegiatan hidup manusia, termasuk rumah, lingkungan 

sekitar, hingga fasilitas-fasilitas publik.  

Saat ini, metode penyemprotan disenfektan yang digunakan pada 

umumnya masih menggunakan penyemprotan manual oleh manusia. Penggunaan 

tenaga manusia ini selain membutuhkan tenaga, cairan disenfektan yang dapat 

terhirup oleh petugas penyemprot juga dapat menimbulkan resiko kesehatan 

mengingat cairan disenfektan yang digunakan termasuk bahan yang berbahaya 

bagi kesehatan.  

Sejumlah penelitian sebelumnya yang pernah dilakukan antara lain oleh 

sdr. Ganti S. Murthy, (2020)  dengan judul penelitian“An Automatic Disinfection 
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System for Passenger Luggage at Airports and Train/Bus Stations”. Dalam 

penelitian ini desain alat dibuat yang berfungsi mensterilkan barang-barang 

penumpang seperti koper atau lainnya di stasiun, bandara, dan terminal bus. 

Pensterilan ini dilakukan pada objek berupa tas maupun barang-barang lainnya 

yang melaju dalam jalurconveyor dengan tindakan berupa penyinaran 

menggunakan sinar UV C. Penyinaran ini bertujuan guna mendisinfeksi objek 

benda mati (fomites)[1]. Penelitian berikutnya adalah “Desain dan Implementasi 

Sensor Untuk Penyemprotan Disenfektan Sebagai Pengendali Virus Corona”  oleh 

sdr. Muhammad Harish Habibullah (2020), dalam penelitian ini alat yang dirancang 

digunakan untuk melakukan penyemprotancairan disenfektan yang bekerja secara 

otomatis menggunakan deteksi sensor proximity E18-D80NK serta 

menggunakansebuah Arduino nano sebagai unit kontrolnya. Rancangan alat ini 

berbentuk kotak menyerupai ruangan bilik, yang digunakan untuk keperluan 

mensterilkan pakaian APD (Alat Pelindung Diri) para tenaga kesehatan atau 

paramedis maupun orang-orang yang bekerja dengan mengenakan APD, melakukan 

sterilisasi kendaraan, atau dapat juga untuk mensterilkan barang[2]. 

Diantara kedua penelitian sebelumnya tersebut, penerapan alat untuk 

sterilisasi virus corona berbentuk fix installation atau tetap, sehingga belum 

memenuhi kebutuhan untuk proses sterilisasi pada ruangan. Dengan melakukan 

sejumlah inovasi, dapat dirancang sebuah alat penyemprot disenfektan berbentuk 

mobile robot yang dapat dikendalikan dari smartphone sebagai remote control 

secara langsung. Untuk itu penulis mengangkat tema “Robot Mobile Disenfektan 

Untuk Penyemprotan Koridor Dengan Kendali Remote Controller Menggunakan 

Metode Logika Fuzzy Berbasis Internet Of Things” sebagai judul Skripsi untuk 

menyelesaikan pendidikan Strata 1 Jurusan Teknik Elektro di Universitas Negeri 

Sriwijaya. 

1.2 Perumusan Masalah 

Dalam rumusan masalah ini penulis menekankan perumusan masalah pada 

bagaimana kendali gerak mobile robot disenfektan dengan perintah melalui 

smartphone untuk mengendalikan perputaaran motor DC untuk mode gerak maju, 
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mundur, belok kanan, belok kiri, serta interaksi sensor obstacle pada robot yang 

dapat memberikan informasi balik bagi pengguna ketika ada halangan di hadapan 

mobile robot disenfektan. 

1.3 Batasan Masalah 

Penentuan batasan masalah diberikan dengan tujuan agar permasalahan 

yang akan dibahas menjadi terstruktur dan terarah, batasan tersebut sebagai 

berikut: 

1. Motor penggerak yang diaplikasikan pada alat  adalah jenis motor DC 

2. Sensor deteksi obstacle menggunakan utrasonic. 

1.4 Tujuan Penelitian 

  Tujuan dari pembuatan tugas akhir ini adalah : 

1. Menerapkan kendali motor DC dengan algoritma fuzzy melalui pembacaan 

sensor ultrasonic dan kendali kecepatan secara nirkabel via smartphone 

android untuk mengatur pergerakan mobile robot disenfektan. 

2.    Mengaplikasikan kendali robot pada bidang pencegahan virus corona 

1.5 Manfaat Penelitian 

Adapun manfaat yang diharapkan dapat diambil pada penelitian tugas 

akhir ini adalah : 

1. Bagi penulis sendiri yaitu dapat mempelajari dan memahami prisip kerja 

kendali motor dc  jarak jauh pada mobile robot. 

2. Berguna bagi masyarakat, tenaga medis, pemangku kepentingan dalam 

memberikan jaminan kesehatan dan layanan yang optimal terhadap 

masyarakat luas,  

1.7 Keaslian Penelitian 

Sebagai upaya kesungguhan untuk memastikan keaslian penelitian, maka  

berdasarkan pengetahuan peneliti hingga saat penulisan proposal ini penelitian 
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dengan judul "Robot Mobile Disenfektan Untuk Penyemprotan Koridor Dengan 

Kendali Remote Controller Menggunakan Metode Logika Fuzzy Berbasis Internet 

Of Things", peneliti yakin tidak ada penelitian yang memiliki judul yang sama 

dengan penelitian saya, tapi mungkin ada penelitian serupa dengan penelitian yg 

ditulis oleh peneliti, seperti: 

1. Sdr. Ganti S. Murthy, (2020) dengan judul “An Automatic Disinfection  

System for Passenger Luggage at Airports and Train/Bus Stations”. Dalam 

penelitian ini desain alat dibuat yang berfungsi mensterilkan barang-

barang penumpang seperti koper atau lainnya di stasiun, bandara, dan 

terminal bus. Pensterilan ini dilakukan pada objek berupa tas maupun 

barang-barang lainnya yang melaju dalam jalur conveyor dengan tindakan 

berupa penyinaran menggunakan sinar UV C. Penyinaran ini bertujuan 

guna mendisinfeksi objek benda mati (fomites)[1].  

2. “Desain dan Implementasi Sensor Untuk Penyemprotan Disenfektan 

Sebagai Pengendali Virus Corona”  oleh  sdr. Muhammad Harish 

Habibullah (2020), dalam penelitian ini alat yang dirancang digunakan untuk 

melakukan penyemprotan cairan disenfektan yang bekerja secara otomatis 

menggunakan deteksi sensor proximity E18-D80NK serta menggunakan 

sebuah Arduino nano sebagai unit kontrolnya. Rancangan alat ini berbentuk 

kotak menyerupai ruangan bilik, yang digunakan untuk keperluan 

mensterilkan pakaian APD (Alat Pelindung Diri) para tenaga kesehatan atau 

paramedis maupun orang-orang yang bekerja dengan mengenakan APD, 

melakukan sterilisasi kendaraan, atau dapat juga untuk mensterilkan barang[2]. 

3. “Rancang Bangun Alat Penyemprot Disenfektan Otomatis untuk 

Mencegah Penyebaran Virus Corona” oleh Sdr. Adi Nova Trisetiyanto 

dari  Universitas IVET, tahun 2020, Pada penelitian ini sikembangkan 

sebuah alat penyemprot disenfektan yang bekerja secara otomatis 

menggunakan sensor Ultrasonic sebagai pendeteksi objek serta sebuah 

Arduino Uno R3 sebagai Controller. Beban output menerapkan  modul 

Relay yang terkoneksi ke unit pompa Water Pump High Pressure untuk 

menyemprotkan cairan desinfektan melalui sprayer kabut. Pada alat ini, 
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penyemprot tidak disematkan pada mobile robot, dan kendali tidak 

menggunakan jaringan IoT (Internet Of Think). 

 

1.8 Sistematika Penulisan 

BAB I  : PENDAHULUAN 

Bab ini berisi  mengenai latar belakang, diikuti dengan tujuan 

penulisan, perumusan masalah, manfaat penulisan, pembatasan 

masalah, metodologi penulisan serta sistematika penulisan.  

BAB II  : TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini berisi tentang referensi, komponen pendukung, serta 

materi-materi penunjang yang berkaitan dengan judul alat yang 

dibuat, yaitu “Robot Mobile Disenfektan Untuk Penyemprotan 

Koridor Dengan Kendali Remote Controller Menggunakan 

Metode Logika Fuzzy Berbasis Internet Of Things”.  

BAB III : METODOLOGI PENELITIAN 

Dalam bab ini membahas tentang bagaimana urutan 

perancangan serta cara kerja “Robot Mobile Disenfektan Untuk 

Penyemprotan Koridor Dengan Kendali Remote Controller 

Menggunakan Metode Logika Fuzzy Berbasis Internet Of 

Things”.  

 BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN  

Dalam bab ini akan membahas mengenai hasil pengujian dan 

pengukuran masing-masing variabel uji yang akan dianalisa 

dalam pembahasan perancangan alat. 

BAB V : PENUTUP 

Dalam bab ini menjelaskan mengenai hasil kesimpulan serta 

saran yang dirangkum berdasarkan keseluruhan dari inti 

pembahasan dalam laporan tugas akhir ini.  
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 Berdasarkan pembahasan yang telah dilakukan pada bab sebelumnya, 

maka dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut: 

1. Data pembacaan jarak pada sensor ultrasonic sebagai himpunan variabel 

input pada sistem kendali fuzzy menngunakan konsep pemantulan suara 

ultrasonic dengan konversi selisih waktu  s  = (0,034 * ∆t) /2 dengan 

kombinasi 9 rules yang akan mempengaruhi hasil pengaturan pergerakan 

kecepatan motor DC 

2. Pada sisi kendali remote control melalui aplikasi smartphone terdaapat 

sejumlah interface yang berfungsi untuk mengatur geraruk mobile robot 

disenfektan yang terhubung melalui jaringan Internet of Think. 

3. Himpunan output untuk mengendalikan kecepatan gerak motor DC 

melalui pengaturan nilai PWM menggunakan 8bit PWM dengan nilai 

resolusi 255 bilangan desimal sebagai pengaturan suplai menuju motor DC 

secara variabel yang didapatkan dari pengolahan data jarak sensor dan 

slider kecepatan pada remote control 

Untuk memperbaiki hasil peneletian ini dimasa yang akan datang, maka 

penulis mengajukan saran perbaikan sebagai berikut: 

1. Dapat dikembangkan dengan system pengisian baterai otomatis melalui 

auto docking yang bisa mendeteksi letak posisi stasiun charging secara 

otomatis. 

2. Dapat dikembangkan dengan exposesinar Ultraviolet untuk sterilisasi 

ruangan dari virus 
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