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ABSTRAK 

 

PEMANFAATAN SENSOR JARAK DAN SENSOR WARNA PADA 

PEMBUATAN LUBANG TANAM DALAM PROSES PENANAMAN 

BENIH MENGGUNAKAN SMART MINI ROBOT AGRICULTURE 

 

Oleh: 

Najiah Murada  

0617 3032 0894 

 
Indonesia adalah negara agraris yang memiliki potensi alam dibidang pertanian. 

Ada juga mereka para petani yang menanam di kebun. Pada saat ini, sebagian besar 
petani  masih membuat lubang tanam dalam proses penanam benih dengan menggunakan 
metode konvesional yang membutuhkan banyak tenaga dan operator (manusia).  

Dengan merancang robot penanam benih secara otomatis ini akan menanam tanpa 

menggunakan bantuan manusia sebagai pengendalinya. Robot ini juga dibuat untuk 

efisiensi waktu dan tenaga para petani. Dengan microkontroller Arduino Mega sebagai 

sebagai kompoenen utama, serta sensor ultrasonic, sensor warna photodioda, motor servo 
dan driver motor L298N sebagai pemberian perintah terhadap motor DC sebagai 
komponen penggerak robot. 

Robot bergerak dengan motor DC yang diatur arah putarannya oleh driver motor 

L298N dengan input sensor ultrasonic dan sensor warna photodioda yang memberikan 

perintah yang telah terprogram pada microkontroller. Sensor warna photodioda di setting 
untuk mendeteksi line hitam yang berfungsi sebagai navigasi robot. ketika sensor warna 

mendeteksi adanya persimpangan dan sensor ultrasonik mendeteksi jarak dekat 7 cm 

dengan objek wadah yang akan ditanam benih robot akan berhenti. Saat robot telah 

berhenti servo akan bergerak menuju wadah yang akan ditanam benih. Kemudian motor 
DC untuk membuat lubang tanam akan On ± 2 detik. Setelah motor DC Off dan motor 

servo yang menampung bibit benih akan membuka selama ±1 detik. Setelah ±1 detik, 

motor servo yang menampung bibit benih akan keposisi awal untuk menutup tabung 
benih dan servo akan bergerak menuju robot kembali. 
 

Kata Kunci : Sensor Ultrasonic, Sensor Warna Photodioda, Motor DC, Motor Servo, 

Driver Motor L298N, Microkontroller Arduino Mega. 
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ABSTRACT 

 

UTILIZATION OF DISTANCE SENSORS AND COLOR SENSORS ON 

THE MAKING OF PLANT HOLE IN THE PROCESS OF PLANTING 

USING SMART MINI ROBOT AGRICULTURE 

 

By: 

Najiah Murada 

0617 3032 0894 

 

Indonesia is an agricultural country that has natural potential in agriculture. There 

are also those farmers who plant in the garden. At this time, most farmers still make 

planting holes in the process of planting seeds using conventional methods that require a 

lot of energy and operators (humans). 
By designing this robot seed planter will automatically plant without using human 

assistance as a controller. This robot is also made for the efficiency of time and energy of 

farmers. With the Arduino Mega microcontroller as the main component, as well as 
ultrasonic sensors, color sensors with photodiodes, servo motors and L298N motor 

drivers as giving commands to DC motors as robotic drive components. 

The robot moves with a DC motor whose rotation direction is regulated by the 

L298N motor driver with ultrasonic sensor input and a photodiode color sensor which 
gives pre-programmed commands to the microcontroller. The photodiode color sensor is 

set to detect the black line which functions as the robot's navigation. When the color 

sensor detects an intersection and the ultrasonic sensor detects a short distance of 7 cm 
from the object the container will be planted, the robot seeds will stop. When the robot 

has stopped, the servo will move towards the container where the seeds will be planted. 

Then the DC motor to make the planting hole will be On for ± 2 seconds. After the DC 
motor is off and the servo motor that holds the seeds, they will open for ± 1 second. After 

± 1 second, the servo motor that holds the seeds will go to the initial position to close the 

seed tube and the servo will move towards the robot again. 

 

Keywords: Ultrasonic Sensor, Color Sensor with Photodioda, DC Motor, Servo Motor, 

L298N Motor Driver, Arduino Mega Microcontroller. 
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