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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT MOBIL PENYIRAM TANAMAN
BERBASIS MIKROKOTROLER DENGAN KENDALI ANDROID
(2015 : XV + 55 Halaman + Lampiran)

PRAYOGA EKO KOSASI

0612 3032 0231

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Robot merupakan sistem electro mechanical yang dapat melakukan tugas
fisik baik secara otomatis maupun manual. Pada umumnya, proses
penyiraman tanaman masih dilakukan secara  manual, yaitu dengan
menyiram  secara langsung menggunakan ember atau wadah lainnya
sehingga penggunaan teknologi masih kurang bisa dimanfaatkan dengan baik
oleh manusia, terutama pada saat melakukan penyiraman tanaman dengan
memberikan supply air yang cukup. Robot Mobil Penyiraman Tanaman ini
bertujuan untuk mempermudah manusia dalam proses menyiram tanaman
dimana manusia tidak harus turun langsung ke taman atau kebun menggunakan
ember untuk menyiram tanaman, melainkan dengan hanya mengendalikan robot
mobil penyiram tanaman dari satu tempat pekerjaan menyiram tanaman sudah
dapat dilakukan. Robot Mobil penyiram tanaman ini dikendalikan oleh
Smartphone Android dan menggunakan bluetooth sebagai perantaranya.
Smartphone Android akan mengirimkan data kepada mikrokontroler ATMega
8535 ketika tombol visual pada smartphone Android ditekan. Pada visual di
smartphone android terdapat empat tombol yang yang berfungsi mengendalikan
mobilitas pergerakan mobil dan dua tombol berfungsi pengarah penyiraman air.
pada Pengendalian mobilitas pergerakan mobil mengggunakan dua Motor DC
yaitu Kiri dan kanan yang berfungsi sebagai ban yang menggerakan mobil maju,
mundur, belok kanan dan belok Kkiri. kemudian pada pengendalian arah
penyiraman air juga menggunakan Motor DC sebagai penggerak selang penyiram
air. Robot ini dapat di kendalikan dengan kejauh 28 meter dari smartphone
android dan objek tanaman dapat di lihat melalui kamera yang ada di bagian
depan robot. untuk pengembangan lebih lanjut dapat menggunakan wifi untuk
jangkaun pengendalian Robot yang lebih luas.

Kata Kunci : Bluetooth, Smartphone Android, Atmega 8535, Motor DC, Mobilitas



ABSTRACT

DESIGN AND ROBOT CARS WATERING CONTROL
WITH ANDROID-BASED MIKROKOTROLER
(2015 : XV + 55 Pages + Appendix)

PRAYOGA EKO KOSASI

0612 3032 0231

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT
ELECTRONIC ENGINEERING STUDY PROGRAM
STATE POLYTECHNIC SRIWIJAYA

Robot is an electro mechanical system that can perform physical tasks either
automatically or manually. In general, the process of watering the plants is still
done manually, ie with direct flush using a bucket or other container so that the
use of the technology is still less able to put to good use by humans, especially at
the time of watering the plants by providing adequate water supply. Robot Car
Plant Watering aims to facilitate human in the process of watering the plants
where humans do not have to go straight to the park or the garden using a bucket
for watering plants, but rather by simply controlling robot cars watering from a
watering place of work can be performed. Car Robot watering these plants are
controlled by Android Smartphones and using Bluetooth as the intermediary.
Android smartphone will send the data to the microcontroller ATMega 8535 when
a button is pressed visual on Android smartphones. In the visual android
smartphone there are four buttons that control the functioning of mobility
movement of cars and two-button function steering watering. Controlling the
movement of cars on the mobility of two DC motors that use traditional left and
right that serves as the tires were moving the car forward, backward, turn right
and turn left. then in control of the direction of the watering water is also used as
a DC motor drive sprinkler hose water. This robot can be controlled with kejauh
28 meters from android smartphone and plant objects can be viewed through a
camera in the front of the robot. for further development can use wifi to reach a
wider Robot control.

Keywords : Bluetooth, Android Smartphone, Atmega 8535, Motor DC, Mobility
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