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ABSTRAK 

 

PRINSIP KERJA NRF24L01 PADA MOBILE ROBOT PENYEMPROT 

DISINFEKTAN DENGAN KENDALI REMOTE CONTROL 

(2022 : 63 Halaman + 32 Gambar + 10 Tabel + Daftar Pustaka + Lampiran 

 

SUBAKTI FIRMANSYAH 

061930321228 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

COVID-19  yang  diakibatkan oleh  virus SARS-CoV-2 hingga saat ini  masih 

menyelimuti hampir  diseluruh Negara di dunia.  Apalagi saat ini, ada varian baru 

dari virus ini yaitu OMICRON yang  diprediksi akan memuncak sebentar lagi.  

Maka dari itu untuk mencegah penyebaran virus  dibutuhkanlah pembersihan  yang 

efektif  dengan menggunakan  disinfektan. Namun, jika proses pembersihan 

dilakukan oleh manusia  akan dapat menimbulkan risiko kesehatan.  Pada penelitian 

ini, dirancang sebuah  mobile  robot  penyemprot disinfektan  yang dikendalikan 

oleh  remote control  menggunakan  Nrf24l01. Modul  Nrf24l01  ialah sebuah 

transceiver yang di desain untuk menyediakan pengapilkasian komunikasi wireless 

dengan daya yang rendah. Pada penelitian kali ini  menggunakan dua buah modul    

Nrf24l01  dan  dua buah mikrokontroller berupa arduino nano. Satu buah modul  

Nrf24l01 digunakan sebagai transmitter dan satunya lagi digunakan untuk receiver.  

Robot ini akan menyemprotkan disinfektan melalui perintah dari remote control 

yang bisa dilakukan dalam jarak maksimal kurang lebih 150 meter. 

Kata Kunci :  mobile robot, remote control, Nrf24l01, mikrokontroller 
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ABSTRACT 

 

WORKING PRINCIPLE NRF24L01 ON MOBILE ROBOT DISINFECTANT 

SPRAYER WITH REMOTE CONTROL                                                                                        

(2022 : 64 Pages + 32 Pictures + 10 Tables + Bibliography + Enclosure 

 

SUBAKTI FIRMANSYAH 

061930321228 

ELECTRICAL EINGINEERING DEPARTMENT 

ELECTRONIC ENGINEERING PROGRAM 

POLYTECHNIC STATE OF SRIWIJAYA 

 

COVID-19 caused by the SARS-CoV-2 virus still covers almost all countries in the 

world.  Especially now, there is a new variant of this virus, namely OMICRON, 

which is predicted to peak soon. Therefore, to prevent the spread of the virus, 

effective cleaning using disinfectants is needed. However, if the cleaning process is 

carried out by humans it will be able to pose a health risk. In this study, a mobile 

disinfectant spraying robot was designed that was controlled by a remote control 

using Nrf24l01. Nrf24l01 module is a transceiver designed to provide wireless 

communication compression with low power. In this study, it used two Nrf24l01 

modules and two microcontrollers in the form of Arduino nano. One Nrf24l01 

module is used as a transmitter and the other is used for receivers.  This robot will 

spray disinfectant through commands from the remote control which can be done 

within a maximum distance of approximately 150 meters. 

Keywords :  mobile robot, remote control, Nrf24l01, mikrokontroller 
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