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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



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

vi



KATA PENGANTAR

Puji syukur penulis panjatkan kehadirat Allah SWT yang selalu
melimpahkan rahmat serta karunia-Nya yang tak terhingga, tak lupa shalawat dan
salam selalu tercurahkan kepada baginda Rasulullah SAW beserta keluarga,
sahabat, dan umatnya hingga akhir zaman. Berkat rahmat dan karunia-Nyalah
penulis dapat menyelesaikan Laporan Akhir yang berjudul “PENENTUAN
POSISI NAVIGASI ROBOT DISINFEKTAN MENGGUNAKAN SENSOR
ULTRASONIK HC-SR04 DAN SENSOR KOMPAS GY-26".

Kelancaran proses penulisan Laporan Akhir ini tak luput dari bimbingan,
arahan dan petunjuk dari berbagai pihak, baik pada tahap persiapan, penyusunan,
hingga terselesaikannya Laporan Akhir ini. Maka dari itu penulis mengucapkan

banyak terima kasih kepada :
1. Ibu Yurni Oktarina, S.T., M.T., selaku Dosen Pembimbing I.

2. IbuIr. Pola Risma, M.T selaku Dosen Pembimbing II.

Kemudian penulis juga mengucapkan banyak terima kasih atas bantuan
moril dan materil yang telah diberikan sehingga penulis dapat menyelesaikan
Laporan Akhir dengan ketentuan yang telah di tetapkan Politeknik Negeri
Sriwijaya, Kepada:

1. Bapak Dr. Ing. Ahmad Taqwa, M.T., selaku Direktur Politeknik Negeri

Sriwijaya.

2. Bapak Ir. Iskandar Lutfi, M.T., selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro

Politeknik Negeri Sriwijaya.

3. Ibu Dewi Permata Sari, S.T., M.Kom., selaku Koordinator Program Studi

Teknik Elektronika

4. Seluruh staf pengajar dan karyawan Jurusan Teknik Elektro Program Studi
Teknik Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya.

5. Seluruh Staf Teknisi laboratorium dan bengkel Jurusan Teknik Elektro
Program Studi Teknik Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya.

vii



6. Kepada Orang tua dan Keluarga yang telah memberikan doa, dorongan dan

dukungan kepada saya selama penulisan Laporan Akhir.

7. Semua pihak yang telah membantu dan tidak dapat penulis sebutkan satu

persatu sehingga Laporan Akhir ini dapat terselesaikan.

Semoga bantuan dan dukungan yang telah diberikan dapat menjadi amal di
hadapan Tuhan Yang Maha Esa. Akhir kata penulis berharap agar Laporan Akhir

ini dapat berguna bagi pembaca umumnya dan mahasiswa jurusan Teknik Elektro.

Palembang, Agustus 2022

Penulis

viii



DAFTAR ISI

LEMBAR PENGESAHAN...ciiiiiniinnniessnissnnssssnsssisssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssses ii
MOTTO DAN PERSEMBAHAN...cccvienuiessnisssnssessssssssasssssssssssssssssasssssssssssssssssases jii
ABSTRAK ciiieiesaieneissanessenssssesssssssssssssssssssssssssssssssssassssssssssssssssssssssssssassssssssasssssans iv
ABSTRACT cuuuiiuiicninsnenssnissssnsssisssssssssessssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssassssss v
KATA PENGANTAR..cciinieneieniesssissssssssssssssssssssssssssssssssssssosssssssssssassssssssssssssssssss vi
DAFTAR ISLuicseierressencsnesserssanesssnsssssssasssasssssssssssssasssassssassssssssasssssassssssassssssssssss viii
DAFTAR GAMBAR. . uuiciinseesaneseissesssnssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssssassssssssssssassssases X
DAFTAR TABEL.uuuicoiissaicsseisssissssssasessssssssssssssssssssssssassssssssassssssssssssssssssssssssssassssss 1
BAB I PENDAHULUAN...ccivtitsuiesensssncssssssasssssssssssssssssasossssssssossasssassssasssssossassssenss 1
1.1, Latar BelaKang..........cccccoeviiiiiiiiieiiieiiee et 1
1.2, Rumusan Masalah...........cccccoeviiiiiiiieniieiieceeeeee e e 2
1.3.  Batasan Masalah...........ccccooooiiiiiiiiiiic e 1
1.4, Tujuan dan Manfaat..........cccceeeeeriiiiieniieee e 1
L4 1. TUJUAN. ...ttt ettt ettt e e beesaaeesbeessseenaeeennaeeas 1
|3 Y 31 | USSR 1

1.5.  Metode Penelitian..........coceeiiieiiiniieiieiie et 2
1.5.1. Metode Studi Pustaka............ccoueeriieiiieniieiiciiecie e 2
1.5.2. Metode ODSEIVASI.......ccceiieeiiieeiieeeiieeeiteeeieeeereeereeeaeeeaae e e e enaaeaee s 2
1.5.3. Metode WawanCara...........cc.eeveerueeniieeieenieeieeniee e esieesaeesenneeesnnneeeenes 2
BAB II TINJAUAN PUSTAKA..cccerierrersssncssansssssssessssssssassssssssassssssssssssssssssssssssssass 3
2.1 RODOT coiieeeeee ettt e e et e e e e e nraaeaeeeannes 3
2.2. Robot Navigasi Wall FOIlOWING .........cccccieviiriiinieiiieieeeeiieee e 3
2.3.  Baterai Lithium Polimer (LiPO) .....c.ccccovoiiiiiiiiieieeiieee e, 7
2.4.  Sensor Ultrasonic HC-SRO4 ...........oooviiiiiiieiieeeeeee e 8
2.5, Sensor Kompas GY =26 ......cceevuiiiiiiiiiiieeieeeiieeeee ettt 9
2.6.  Sensor Warna TCS 3200 ....cccueeeiieeiiieeiieeeiee et 11
2.7.  SenSOr FIOW MELET ....ccuveeiiiiieiiieeciiee e eeaae e 12
2.8.  Mikrokontroller Arduino Mega 2560..........c.coocveeiieniiiiiienieeieeiieeieene 13
2.9.  Motor Driver BTST7960 ......cc.oooiiiiiiiiieiieeieeceeeeee et 14
2.10. Driver motor L298N ......cccuoiioiiiiiiie ettt e 15

2. 11, MOtOr DC..iiiiieiee et e 17

ix



2.12. Motor Mini PUMP.......cooiiiiiiiiiiienicinenceecee e 18

2.13. Liquid Cristal Display (LCD) ....ccociieoiiiiieiiiecieeieeeiee et 19
2.14. NOzZzle KabUut........oooiiiiiiiiiie e 19
2.15. DISINTEKLAN ..ouviiiiiiiiiiiiieiicecctecee e 20
2.16. Pulse Width Modulation ...........ccecceeierieniiiiinieieeieceeeseee e 21
BAB III METODOLOGI PENELITIAN.......coccinnnninrnnssensaissenssesssesssaesssaessaens 22
3.1, Perancangan Alat..........cccccoieiiiiiniiniiiieeeeee e 22
3.2.  Perancangan Mekanik............cceoveriieniiiniiiniieniecieecee e 22
3.3.  Perancangan Elektrikal...........cccccocooriiiiiiiiiiiiii e 26
3.4. Blok Diagram Secara Keseluruhan..............cccooceeviiniiiiiiiniiieciceee, 28
3.5.  Flowchart Keseluruhan Robot..........cccoceeviiiiniiniiniiieieeeceeeeee, 31
BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN.....ccovinrinninsensenssissansssessssssssssssssssssens 32
4.1.  Pengujian Navigasi Robot Disinfektan...........c..coccovvveniniiiniiininnnnnn 32
BAB V PENUTUP .37
5.1, KeSIMPUIAN......oiiiiiiecieeceeeee e e e 37
5.2 SATANL ettt ettt ettt e s aeeeeeas 38



Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.
Gambar 2.

Gambar 3.
22
Gambar 3.

Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.
Gambar 3.

DAFTAR GAMBAR

1 Metode-Metode Wall FOLOWIRG ..........ccccceeveieiiiiiieiieiieieeeiee, 4
2 Cara Pemetaan Robot navigasi wall following ..........ccceceevieennenne. 5
3 Cara pemetaan Robot navigasi wall following ............ccccccvveervieenne. 6
4 Robot navigasi wall folloWing...........ccccveeveiiieniiieiiie e 6
5 Tampilan Baterai LiPo (Lithium Polimer) 1100mAh......................... 7
6 Sensor Ultrasonik HC-SRO4...........cccooiiiiiniiiiiiieceeeece e 8
7 Waktu Tempuh Gelombang Ultrasonik............ccceeevverieeriieeenneeennnee. 8
8 Sensor Kompas GY -26.......ccoouuiiiieiiiieeeiiiie et eeseeeeee e e 9
9 Datapin Sensor Kompas GY-26........cccccceeverieniineniinienienicneeieens 10
10 Datapin Sensor Kompas GY 26.......cccceevueeviinieeiiienieeiieeiee e 11
12 Sensor warna TCS 3200.........cooiiiiiriiniiiieieeeeeeeeseeee e 11
13 Water flOW SENSOT ....eiiiieiiiiiieiie ettt 12
14 Arduino Mega 2560........cccoeeiiiiiiiiiieiieeieeeee e 14
9 Modul Motor Driver L298N.......ccccooiiriiiiniiniiieeienieeeeeeeie e 15
10 IC Driver motor L298N.....c.ciiiiiiiiiiiiinieiieeeeeceee e 16
L6 MOtOr DC...oiiiiiii et 17
17 Gambar motor DC.........ooouiiiiiiiiiieeiee e 17
18 Motor Mini PUMP........ccoeiiiiiiiiiieiieeeeeeeee e 18
19 Liquid Cristal Display (LCD)......coocuvieviiiiiieeiieeieeee e 19
20 NOZZIE KabUL.......ooiuiiiiiiiiiiiiee e 20
IBentuk fisik dari tobot...........oooiiiii

2 Tlustrasi 3d tampak depan robot............cooceeeiieniiiiiiniiiiceeee e, 23
3 Tlustrasi 3d tampak Kiri rObOt........cceeeieieiiiiiiiiieieeeeeeee e, 24
4 rangkaian elektrikal dari TObOt..........cceevieiiiiiiiieeiee e, 26
5 Skematik rangkaian robot disinfektan.............ccocceververiininieneenenns 27
6 Diagram blok robot penyemprot disinfektan otomatis..................... 28
7 Flowchart keseluruhan dari robot............ccocceeviiiiiiiniiiiiiiieeen 31

xi



DAFTAR TABEL

Tabel 4.1 Data Pengujian Navigasi Robot Disinfektan.............................. 34

Tabel 4.2 Data Pengujian Nilai sudut sensor kompas untuk menggerakan robot 37

12



	LEMBAR PENGESAHAN
	MOTTO DAN PERSEMBAHAN
	ABSTRAK
	ABSTRACT
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL

