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ABSTRAK

PERANCANGAN AUTOMATIC DISINFECTANT SPRAYING ROBOT
DUAL MODE DENGAN KENDALI BERBASIS KOMUNIKASI WIRELESS

(Muhammad Raffi Gifary, 2022)

Pandemi COVID-19 (Coronavirus Disease-19) telah mempengaruhi sistem
pendidikan di seluruh dunia Salah satu tempat yang ikut terdampak ialah gedung
perkuliahan. Tutupnya perguruan tinggi seperti gedung perkuliahan Politeknik
Negeri Sriwijaya, mengurangi salah satu alternatif pembelajaran yang dialami oleh
mahasiswa-mahasiswa kampus. Tujuan dilakukan penelitian adalah bagaimana
cara membuat robot penyemprotan otomatis dan manual berdasarkan masukan
sensor ultrasonik HY-SRO04 dan kendali berbasis komunikasi wireless. Kendali
robot tergantung dari hospot yang tersambung antara android dan NodeMCU
ESP8266. Aplikasi Blynk dilakukan dengan cara menekan tombol yang ada di
blynk, kemudian blynk akan mengirim data dalam bentuk byte kemudian diterima
oleh modul pernima baru diterima lagi ke Arduino menghasilkan output berupa data
pwm motor DC untuk komunikasi wireless. Sedangkan mode automatic
menggunakan masukan dari sensor HC-SR04 menyusuri beberapa objek dinding

yang akan dilewati oleh robot.

Kata Kunci : Robot, Disinfektan, Covid-19, Blynk, 10T



ABSTRACT

DESIGN OF DUAL MODE AUTOMATIC DISINFECTANT SPRAYING
ROBOT WITH CONTROL BASED ON WIRELESS COMMUNICATION

(Muhammad Raffi Gifary, 2022)

The COVID-19 (Coronavirus Disease-19) pandemic has affected education
systems around the world. One of the places that has been affected is the lecture
hall. The closure of universities, such as the Sriwijaya State Polytechnic lecture
building, reduces one of the alternative learning experiences experienced by
campus students. The purpose of this research is how to make automatic and manual
spraying robots based on the input of the HY-SR04 ultrasonic sensor and wireless
communication-based control. Robot control depends on the connected hotspot
between android and NodeMCU ESP8266. The Blynk application is done by
pressing the button on the Blynk, then Blynk will send data in the form of bytes and
then it is received by the Pernima module and then it is received again to Arduino
producing output in the form of DC motor pwm data for wireless communication.
While the automatic mode uses input from the HC-SR04 sensor along several wall

objects that will be passed by the robot.

Keywords: Robot, Disinfectant, Covid-19, Blynk, 10T
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“Kamu tidak harus menjadi hebat untuk memulai, tetapi kamu harus mulai untuk
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