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ABSTRAK 

 

PRINSIP KERJA MOTOR PUMP SEBAGAI PENYEMPROT PADA 

ROBOT DISINFEKTAN OTOMATIS  

 

Oleh : 

ZAKA FADHLILLAH 

061930321181 

 

Pandemi COVID-19 (Coronavirus Disease-19) telah mempengaruhi 

sistem pendidikan di seluruh dunia dan Indonesia menjadi salah satu negara yang 

terkena dampaknya. Pada akhir tahun 2021 Politeknik Negeri Sriwijaya 

menerapkan pembelajaran tatap muka (PTM). Seiring dengan diterapkannya 

pembelajaran tatap muka (PTM) di lingkungan Politeknik Negeri Sriwijaya maka 

akan meningkatakan presentase penyebaran Covid-19. Untuk mencegah hal 

tersebut maka diperlukannya sterilisasi dengan cara menyemprotkan cairan 

disinfektan pada setiap ruang kelas yang telah digunakan.  

Pada umumnya penyemprotan cairan disinfektan masih dilakukan secara 

manual dengan memanfaatkan tenaga manusia untuk melakukannya. Menggunakan 

tenaga manusia memiliki banyak resiko. Untuk menggurangi bahkan 

menghilangkan resiko tersebut maka penulis membuat dan merancang robot 

disinfektan otomatis. Metode yang digunakan adalah metode eksperimen dimana 

Sebuah robot dapat dirancang mengunakan suatu model berupa hardware dan software. 

Dalam hal ini robot digerakan dengan tenaga baterai dan menggunakan motor DC 

kemudian menggunakan sensor ultrasonik sebagai input untuk bergerak secara 

otomatis. Dan menggunakan atmega 2560 yang membuat motor pump berkerja dan 

membuat sistem penyemprotan secara otomatis. 

Kata Kunci : Robot Disinfektan, Sensor Ultrasonik, Motor Pump, Covid  19
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ABSTRACT 

 

WORKING PRINCIPLE OF MOTOR PUMP AS A SPRAYER ON 

AUTOMATIC DISINFECTANT ROBOTS 

 

By: 

ZAKA FADHLILLAH 

061930321181 

 

The COVID-19 (Coronavirus Disease-19) pandemic has affected 

education systems around the world and Indonesia is one of the affected countries. 

At the end of 2021 the Sriwijaya State Polytechnic implemented face-to-face 

learning (PTM). Along with the implementation of face-to-face learning (PTM) in 

the Sriwijaya State Polytechnic, it will increase the percentage of the spread of 

Covid-19. To prevent this, it is necessary to sterilize by spraying disinfectant liquid 

in every classroom that has been used. 

In general, spraying disinfectant liquid is still done manually by utilizing 

human power to do it. Using human labor has many risks. To reduce and even 

eliminate this risk, the authors create and design an automatic disinfectant robot. 

The method used is an experimental method where a robot can be designed using a 

model in the form of hardware and software. In this case the robot is driven by 

battery power and uses a DC motor then uses an ultrasonic sensor as an input to 

move automatically. And using the atmega 2560 which makes the pump motor 

work and makes the spraying system automatically. 

 

Keywords : Disinfecting Robot, Ultrasonic Sensor, Motor Pump, Covid 19
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