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Motto:

“Hidup ini seperti sepeda. Agar tetap seimbang,
kau harus tetap bergerak”

- Albert Einstein
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ABSTRAK
RANCANG BANGUN ROBOT PEMANEN SAYUR DENGAN SISTEM
PENGGERAK 4WD

Oleh :

RONAL AUDREY SETIAWAN
061730320898

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia maupun menggunakan program
yang telah di definisikan terlebih dahulu atau kecerdasan buatan. Perancangan ini
bertujuan untuk merancang sebuah robot pemanen sayur yang dapat di aplikasikan
di perkebunan. Robot ini dapat digunakan dalam proses memanen di perkebunan,
seperti halnya dalam proses memanen di perkebunan. Dengan adanya robot
pemanen sayur ini proses memanen sayur akan jauh lebih mudah, di karenakan
robot ini mampu memanen sayur dalam keadaan medan apapun. Dalam Laporan
Akhir ini akan di bahas sistem pergerakan robot pemanen sayur pada saat
memanen sayur, dengan mengatur kecepatan pada Motor DC menggunakan
pengaturan duty cicle sinyal pulse width modulation (PWM) yang terdiri dari
Mikrokontroller Arduino Mega sebagai komponen utama, serta sensor ultasonic,
dan driver motor L298N sebagai pemberi perintah terhadap Motor Dc sebagai
komponen penggerak robot.

Kata Kunci : Robot Pemanen,Sensor Ultrasonic,Mikrokontroller,Arduino,Driver
Motor,Motor DC.
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ABSTRACT

VEGETABLE HARVEST ROBOT DESIGN

By:

RONAL AUDREY SETIAWAN
061730320898

A robot is a mechanical device that can perform physical tasks, either using
human supervision and control or using predefined programs or artificial
intelligence. This design aims to design a vegetable harvesting robot that can be
applied in plantations. This robot can be used in the process of harvesting in
plantations, as well as in the process of harvesting on plantations. With this
vegetable harvesting robot, the process of harvesting vegetables will be much
easier, because this robot is able to harvest vegetables in any terrain. This
proposal will discuss the vegetable harvesting robot movement system when
harvesting vegetables, by adjusting the speed of the DC motor using the duty cycle
pulse width modulation (PWM) signal setting which consists of an Arduino Mega
Microcontroller as the main component, as well as an ultasonic sensor and motor
driver. L298N as giving orders to Motor Dc as a robot driving component.

Keywords: Harvesting Robot, Ultrasonic Sensor, Microcontroller, Arduino,
Motor Driver, DC Motor.
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