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ABSTRAK

Berbagai upaya dilakukan sebagai pencegahan penyebaran virus corona,

salah satunya melakukan penyemprotan disinfektan pada ruangan. Penyemprotan

ini  dilakukan  untuk  membasmi  virus  yang  melekat  pada  benda  yang  terdapat

didalam ruangan tersebut. Penyemprotan disinfektan ini masih dilakukan secara

manual  oleh  manusia,  hal  ini  sangat  membahayakan  kesehatan  jika  pada  saat

penyemprotan disinfektan hasil semprot dari cairan disinfektan tersebut terhirup

oleh  manusia.  Maka  dari  itu  diperlukan  suatu  robot  yang  berfungsi  untuk

menyemprotkan  disinfektan  yang  diharapkan  mampu  mengurangi  penyebaran

virus  corona.  Agar  robot  disinfektan  dapat  berjalan  dengan  terarah  maka

diperlukan navigasi yang mengatur gerak robot. Navigasi yang digunakan pada

robot disinfektan ini menggunakan navigasi wall following yaitu navigasi robot

yang  berjalan  menyusuri  dinding  sebelah  kiri  menggunakan  sensor  ultrasonik.

Sensor  ultrasonik  HC-SR  04  pada  bagian  kiri  dan  depan  digunakan  untuk

mendeteksi jarak antara robot dengan dinding agar robot tidak menyentuh dinding

dan sebagai navigasi robot, sensor kompas GY-26 untuk mendeteksi sudut arah

mata  angin  pada  robot  sehingga  nilai  sudut  arah  mata  angin  tersebut  dapat

digunakan untuk mengatur  posisi  gerak robot  dalam melakukan  penyemprotan

disinfektan kemudian robot kembali ke posisi awal. 

Kata Kunci : Robot Disinfektan, Sensor Ultrasonik, Sensor Kompas, Sensor Warna 
TCS 3200, virus Corona
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ABSTRACT

Various efforts were made to prevent the spread of the corona virus, one

of  which  was  spraying  disinfectants  in  the  room.  This  spraying  is  done  to

eradicate the virus attached to the objects contained in the room. This disinfectant

spraying is still done manually by humans, this is very dangerous for health if at

the time of spraying the disinfectant spray from the disinfectant liquid is inhaled

by humans. Therefore we need a robot that functions to spray disinfectant which

is expected to reduce the spread of the corona virus. In order for the disinfectant

robot to run in a directional manner, navigation is needed that regulates the robot's

motion.  The  navigation  used  in  this  disinfectant  robot  uses  wall  following

navigation, namely the navigation of the robot that walks along the left wall using

an ultrasonic sensor. The ultrasonic sensor HC-SR 04 on the left and front is used

to detect the distance between the robot and the wall so that the robot does not

touch the wall and as a robot navigation, the GY-26 compass sensor is used to

detect the cardinal angle on the robot so that the value of the cardinal angle can be

calculated.  used  to  adjust  the  position  of  the  robot's  motion  in  spraying

disinfectant then the robot returns to its initial position.

Keywords: Disinfectant Robot, Ultrasonic Sensor, Compass Sensor, TCS 3200 
Color Sensor, Corona virus
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