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ABSTRAK 

  

IMPLEMENTASI NEURAL NETWORK UNTUK KENDALI GERAK MOBILE 

ROBOT PEMBASMI HAMA 

Karya tulis ilmiah berupa Tugas Akhir, 14, September, 2020 

  

Dadi Setiadi; dibimbing oleh RD. Kusumanto dan Pola Risma 

  

xii + 63 halaman, 4 Tabel, 51 Gambar, 4 Lampiran 

  

Sektor pertanian adalah salah satu sektor perekonomian yang penting bagi 

Indonesia. Namun, pertanian itu sendiri dibarengi dengan berbagai masalah salah 

satunya adalah hama yang menyerang tanaman dan dapat mengakibatkan gagal 

panen. Terbatasnya kemampuan petani untuk memantau lahan yang luas kini 

dapat diatasi dengan aplikasi robotika pada pertanian. Dengan menggunakan 

mobile robot pembasmi hama yang dapat dikontrol secara otomatis melalui layar 

monitor laptop akan sangat memudahkan pekerjaan manusia. Pendukung mobile 

robot ini dilengkapi dengan sensor ultrasonik HC-SR04 untuk mendeteksi 

halangan didepannya. Ketika ultrasonik mendeteksi halangan maka akan di proses 

melalui kecerdasan artifisial pada arduino nano. Salah satu kecerdasan artifisial 

yang dipakai adalah neural netowk. Neural network pada mobile robot pembasmi 

hama untuk meningkatkan performa pergerakan mobile robot dalam segala 

kondisi. Kemudian data ultrasonik di arduino nano melakukan training/belajar 

secara mandiri sehingga tingkat error yang muncul kecil atau tidak ada. Maka 

hasil aktuator mobile robot pembasmi hama bergerak menghindari halangan dan 

mencari jalan terbaik. 

Kata Kunci : Mobile robot pembasmi hama, Arduino Nano, Sensor ultrasonik, 

Neural Network. 
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ABSTRACT 

  

THE IMPLEMENTATION OF NEURAL NETWORK AS A MOTION CONTROL 

FOR PEST MOBILE ROBOT 

Scientific Paper in the form of Final Project, 14, September, 2020 

  

Dadi Setiadi; supervised by RD. Kusumanto dan Pola Risma 

  

xii + 63 Pages, 4 Table, 51 Pictures, 4 Attachement 

  

The agricultural sector is one of the most important economic sectors for 

Indonesia. However, agriculture itself is accompanied by a number of problems, 

one of which is pests that attack crops and cause crop failure. The use of robotics 

in agriculture can now overcome the limited capacity of farmers to monitor large 

land areas. By using a pest mobile robot that can be controlled automatically via 

a laptop monitor screen, it will greatly facilitate human work. This mobile robot 

support is equipped with an HC-SR04 ultrasonic sensor to detect obstacles in 

front of it. When ultrasonic detects obstacles, it will be processed through 

artificial intelligence on Arduino nano. One of the artificial intelligence used is 

the neural network. Neural network on mobile robot pest control to improve the 

movement performance of mobile robots in all conditions. Then the ultrasonic 

data in Arduino nano conducts training/learning independently so that the error 

rate that appears is small or non-existent. Then the result of the robot actuator 

mobile pest control moves to avoid obstacles and find the best way. 

Keywords : Pest Mobile Robot, Arduino Nano, Sensor Ultrasonic, Neural 

Network 
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