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ABSTRAK 

 

Aplikasi Sensor Jarak Pendeteksi Halangan Benda Pada Drone Carrier 

Copter Pembawa Barang 

(2016; 60 Halaman+ xiii halaman + Daftar Pustaka + lampiran) 

AHMAD FIRDAUS 

061330320937 

TEKNIK EKLEKTRONIKA 

TEKNIK ELEKTRO 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Laporan Akhir ini berjudul “Aplikasi Sensor Jarak Pendeteksi Halangan 

Benda Pada Drone Carrier Copter Pembawa Barang”. Alat ini dirancang 

sebagai alat pendeteksi halangan yang dapat mendekati Drone Carrier Copter 

pada posisi depan, kiri dan kanan yaitu dengan menggunakan sensor ultrasonik 

HC SR-04 yang telah dipasang pada sisi depan, kiri dan kanan pada drone. 

Aplikasi Sensor Jarak Pendeteksi Halangan Benda Pada Drone Carrier Copter 

Pembawa Barang yang dapat diatur berbasis Arduino Uno, ketika sensor 

mendeteksi adanya benda yang mendekat <100 cm maka sensor akan 

memerintahkan arduino uno untuk mengaktifkan output berupa buzzer dan dengan 

waktu yang bersamaan Arduino uno akan mengirim data ke smartphone yang 

telah terhubung dengan modul Bluetooth HC-05 yang telah dihubungkan pada pin 

RX dan TX pada arduino. Smartphone akan menerima data dari arduino data 

dengan menggunakan aplikasi android. Sensor jarak HC SR-04 akan mendeteksi 

adanya benda yaitu dengan cara memanfaatkan gelombang pantul yang dihasilkan 

oleh halangan yang berada di depan sensor HC SR-04. Semakin jauh jarak objek 

dari sensor maka semakin lama pula waktu yang dibutuhkan untuk 

mentransmisikan gelombang ultrasonik sampai diterima kembali oleh receiver. 

  

Kata Kunci: HC SR-04, Arduino Uno, HC-05 
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ABSTRACT 

 

Applications proximity sensor detecting obstacles At Carrier 

Drone Copter 
(2016; 60 Page + xiii Page + References + attachment) 

 

AHMAD FIRDAUS 

061330320937 
ELECTRONICS ENGINEERING 

ELECTRICAL ENGINEERING 

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 

 

The final report entitled "Obstruction Detection Applications Proximity Sensor 

Objects At Carrier Drone Copter Goods Carriers". This tool is designed as a tool 

to approach the obstacle detection Drone copter carrier in the forward position, 

the left and right by using ultrasonic sensors HC SR-04 that had been installed on 

the front side, left and right on the drone. Applications Proximity Sensor Detector 

Hitch Objects On Drone Carrier Copter carrier goods that can be set based on the 

Arduino Uno, when the sensor detects the presence of an approaching object <100 

cm the sensor will instruct arduino uno to enable the output of the buzzer and the 

same time Arduino Uno will send data has a smartphone to connect with 

Bluetooth module HC-05 that has been connected to the RX and TX pin on 

arduino. Smartphone will receive data from the arduino data by using android 

application. The proximity sensor HC SR-04 will detect any object that is by 

utilizing the reflected wave is generated by the obstacles that are in front of the 

sensor HC SR-04. The farther the distance of an object from the sensor then the 

longer the time it takes to transmit ultrasonic waves to be accepted back by the 

receiver. 

 

 

Keywords: HC SR-04, Arduino Uno, HC-05 
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