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ABSTRAK

RANCANG BANGUN MOBILE ROBOT PENGHINDAR RINTANGAN
MENGGUNAKAN TENAGA SURYA
(2021 : 47 Halaman + 34 Gambar + 8 Tabel + Daftar Pustaka + Lampiran)

MUHAMMAD MUFLIH

061830320224

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Dalam sistem solar sel mempunyai tiga pengembangan teknologi untuk
mengoptimalkan Kinerjanya, yaitu teknologi bahan penyusun Photovoltaic (PV), teknologi
charging melalui kecerdasan solar charger controller dan baterai, serta sistem kendaliposisi
untuk meningkatkan efisiensi penangkapan intensitas cahaya matahari. Posisi matahari
yang selalu berubah terhadap permukaan bumi mengakibatkan solar sel hanya akan bekerja
optimal pada siang hari saja. Untuk mengoptimalkan kinerja solar sel dapat dilakukan
dengan pengaturan posisi permukaan solar sel selalu tegak lurus terhadap arah datangnya
matahari sehingga meningkatkan perolehan energi listrik.

Pada perancangan mobile robot penghindar rintangan menggunakan tenaga surya
ini menggunakan panel surya sebagai sumber daya utamanya yang dihubungkan ke BMS
sebagai perlindungan baterai agar tidak over charger dan menggunakan sistem kendali
mikrokontroler Arduino Uno, penempatan sensor pada bagian depan kanan dan Kiri agar
robot dapat menghindari halangan di sekitarnya. Pengujian robot dilakukan dengan
menempatkan robot pada suatu kondisi penghalang yang berbeda beda. Dari hasil
pengujian robot dan analisa, robot mampu menghindari halangan yang berbeda beda
seperti dinding, plastik, ataupun papan, sesuai jarak yang telah di program.

Kata kunci : Panel Surya, Ultrasonik HC-SR04



ABSTRACT

MOBILE DESIGN OF OBSTACLE AVOIDANCE ROBOTS USING SOLAR
POWER

(2021 : 47 Pages + 34 Pictures + 8p Tables + Bibliography + Enclosure)
MUHAMMAD MUFLIH

061830320224
ELECTRICAL EINGINEERING DEPARTMENT

ELECTRONIC ENGINEERING PROGRAM
POLYTECHNIC STATE OF SRIWIJAYA

The solar cell system has three technological developments to optimize its
performance, namely Photovoltaic (PV) building material technology, charging
technology through intelligent solar charger controllers and batteries, and a position
control system to increase the efficiency of capturing sunlight intensity. The position of the
sun which is always changing with respect to the earth's surface causes solar cells to only
work optimally during the day. To optimize the performance of solar cells, it can be done
by setting the surface position of the solar cells to always be perpendicular to the direction
of the sun, thereby increasing the acquisition of electrical energy.

In the design of the obstacle avoidance mobile robot using solar power, it uses solar
panels as its main power source which is connected to the BMS as battery protection so as
not to overcharge and uses the Arduino Uno microcontroller control system, placing
sensors on the front right and left so that the robot can avoid obstacles in the way.
surroundings. Robot testing is done by placing the robot in a different barrier condition.
From the results of robot testing and analysis, the robot is able to avoid different obstacles
such as walls, plastic, or boards, according to the distance that has been programmed..

Keywords : Solar Panel, Ultrasonic HC-SR04
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