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ABSTRAK 

 

PERANCANGAN ROBOT ARM CARTESIAN PENYIRAM TANAMAN 

BERDASARKAN TINGKAT KELEMBAPAN TANAH DENGAN 

PEMANFAATAN PANEL SURYA 

(2024: 81 Halaman + 18 gambar +17 Tabel + Daftar Pustaka + Lampiran) 

 

SANIA 

062130700201 

JURUSA TEKNIK KOMPUTER 

PROGRAM STUDI D3 TEKNIK KOMPUTER 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 
 

Air merupakan sumber daya esensial bagi kehidupan tanaman, tetapi 

penyiraman manual seringkali tidak efisien, boros air, dan kurang akurat. Untuk 

mengatasi masalah ini, dirancanglah robot arm Cartesian penyiram tanaman yang 

dapat menyiram secara otomatis dan efisien berdasarkan tingkat kelembapan tanah. 

Robot ini dilengkapi dengan sensor kelembapan tanah yang mendeteksi kebutuhan air 

tanaman secara real-time, sehingga penyiraman dapat dilakukan secara optimal. 

Sistem ini juga menggunakan panel surya sebagai sumber energi utama, yang ramah 

lingkungan dan dapat menghemat biaya energi dalam jangka panjang. Tugas Akhir 

ini bertujuan untuk merancang dan menguji robot arm Cartesian yang mampu 

bergerak sesuai dengan frame yang telah ditentukan dan menyiram tanaman secara 

otomatis. Sensor kelembapan tanah digunakan untuk mengukur kondisi tanah dan 

memberikan data akurat kepada sistem kontrol robot. Dengan memanfaatkan 

informasi dari sensor ini, robot dapat menyiram tanaman dengan jumlah air yang tepat 

sesuai dengan kebutuhan. Robot ini diharapkan dapat menghemat waktu dan tenaga 

kerja, meminimalkan pemborosan air, serta mengurangi emisi gas rumah kaca melalui 

penggunaan energi matahari. Dengan demikian, sistem ini diharapkan dapat 

memberikan solusi penyiraman yang lebih efisien, hemat energi, dan berkelanjutan 

untuk berbagai jenis tanaman yang ditanam dalam pot dengan media tanam tanah. 

 

 

Kata kunci:  Robot arm Cartesian, Sensor kelembapan tanah, Penyiraman otomatis, 

panel surya 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

ABSTRACT 

THE DESIGN OF A CARTESIAN ROBOT ARM FOR PLANT 

IRRIGATION ON THE BASIS OF SOIL MOISTURE LEVELS WITH THE 

USE OF SOLAR PANELS  

(2024: 81 Pages + 18 Picture +17 Tables + Reference + Attachment) 

 

SANIA 

062130700201 

DEPARTMENT OF COMPUTER ENGINEERING 

D3 COMPUTER ENGINEERING STUDY PROGRAM 

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 

 

Water is an essential resource for plant life, but manual watering is often 

inefficient, water-consuming, and inaccurate. To address this issue, a Cartesian arm 

robot for watering plants has been designed to irrigate automatically and efficiently 

based on soil moisture levels. This robot is equipped with soil moisture sensors that 

detect the water needs of plants in real-time, allowing for optimal irrigation. The 

system also utilizes solar panels as the main energy source, making it environmentally 

friendly and capable of long-term energy cost savings. This Final Project aims to 

design and test a Cartesian arm robot that can move according to a predetermined 

frame and water plants automatically. Soil moisture sensors are used to measure soil 

conditions and provide accurate data to the robot's control system. By utilizing the 

information from these sensors, the robot can water plants with the precise amount 

of water needed. This robot is expected to save time and labor, minimize water waste, 

and reduce greenhouse gas emissions through the use of solar energy. Therefore, this 

system is expected to provide a more efficient, energy-saving, and sustainable 

watering solution for various types of plants grown in soil-based pots. 

 

Keywords:  Cartesian arm robot, Soil moisture sensor, Automatic watering, Solar 

panels 
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