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ABSTRAK

Arm Robot Line Follower Penyiram Tanaman Hias di Dalam Pot Berdasarkan
Tingkat Kelembaban Tanah

Putri Novriana Ramadhani (2022 : xiv + 53 halaman)

Tanaman terkadang dapat terabaikan karena manusia yang memiliki
kesibukan berkegiatan, juga terkadang saat menyiram tanaman banyaknya air tidak
sesuai dengan kebutuhan tanaman, sehingga tanaman dapat layu karena kekurangan
air dan daun dapat menguning, memiliki tepi atau bintik coklat dan tanaman dapat
diserang oleh hama jika kelebihan air. Kegiatan menyiram tanaman yang dilakukan
sendiri oleh manusia juga tidak menjamin semua tanaman yang ada mendapatkan
air. Arm Robot ini bertujuan untuk menyiram tanaman hias berdasarkan tingkat
kelembaban tanah untuk mengeluarkan sejumlah air sesuai kebutuhan tanaman
menggunakan sensor YL-69 dengan prinsip robot line follower. Arm robot ini
menggunakan sensor kelembaban tanah YL-69 yang akan mendeteksi tingkat
kelembaban tanah pada tanaman hias juga sensor infrared yang berfungsi
mendeteksi garis sebagai panduan arah jalannya dan sensor ultrasonik HC-SR04
yang akan mendeteksi jarak objek. Tanaman hias akan disiram sesuai dengan air
yang dibutuhkan oleh tanaman hias berdasarkan tingkat kelembaban tanah.

Kata Kunci: Arm Robot, Line Follower, Sensor Ultrasonik HC-SR04, Sensor
Infrared, Sensor Kelembaban Tanah
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ABSTRACT

Arm Robot Line Follower Watering Ornamental Plants in Pots Based on Soil
Moisture Level

Putri Novriana Ramadhani (2022 : xiv + 53 pages)

Plants can sometimes be neglected because humans are busy with activities,
also sometimes when watering plants the amount of water does not match the needs
of the plant, so plants can wither due to lack of water a nd leaves can turn yellow,
have brown edges or spots and plants can be attacked by pests if there is too much
water. . The activity of watering plants by humans also does not guarantee that all
existing plants get water. This Arm Robot aims to water ornamental plants based
on the level of soil moisture to release a certain amount of water according to the
plant's needs using the YL-69 sensor with the principle of a line follower robot. This
robotic arm uses a soil moisture sensor YL-69 which will detect the level of soil
moisture in ornamental plants as well as an infrared sensor that functions to detect
lines as a guide for the direction of the road and an ultrasonic sensor HC-SR04
which will detect the distance of objects. Ornamental plants will be watered
according to the water needed by ornamental plants based on the level of soil
moisture.

Keywords: Arm Robot, Line Follower, Ultrasonic HC-SR04, Infrared Sensor, Soil
Moisture Sensor
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