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ABSTRAK 

PENERAPAN SISTEM NAVIGASI SENSOR ULTRASONIK DAN SERVO 

PADA ROBOT VACUM CLEANER KENDALI OTOMATIS  

 (2017 : x + 54 Halaman + 24 Gambar + 9 Tabel + 25 Lampiran + Daftar 

Pustaka) 

 

 

 

Sylvia Utami 

0614 3033 0283 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

ABSTRAK 

 

Pada robot vacum cleaner kendali otomatis  penulis menggunakan sensor 

ultrasonik sebagai sensor pengendali jalannya robot. Sensor ini terdiri dari dua 

buah input, yang pertama echo dan yang kedua trigger. Echo bertugas untuk 

memantulkan mengeluarkan suara ultrasonik kemudian dipantulkan melalui 

penghalang di depannya dan pantulan tersebut akan kembali dan diterima kembali 

oleh triggernya. Kemudian tiga buah sensor ultrasonik sebagai pengendali 

jalannya robot ini. Ketiga buah sensor ultrasonik ini memiliki analogi range 

dimana jarak lebih dari 12cm dianalogikan sebagai 0 dan jarak kurang dari 12cm 

dianalogikan sebagai 1. Karena memiliki tiga buah sensor maka kemungkinan 

terjadinya kondisi robot itu ada 8 buah kondisi dan 8 buah kondisi inilah yang 

menentukan jalan maju, mundur, kanan, kiri dan berhentinya robot. Robot ini juga 

menggunakan motor servo yang berfungsi sebagai pembuka dan penutup output 

kotak sampah dan juga pengangkat kotak hasil penghisap debu.  Program yang 

digunakan pada robot ini adalah Arduino IDE dengan menggunakan board 

Arduino Mega R2560. 

 

(Kata Kunci : Arduino IDE , Arduino Mega R2560 , Echo , Motor Servo , Robot 

Vacum Cleaner, Sensor Ultrasonik, Trigger) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

 

IMPLEMENTATION NAVIGATION SYSTEM OF ULTRASONIC 

SENSOR AND SERVO ON ROBOT VACUM CLEANER WITH 

AUTOMATIC CONTROL 

 

(2017 : x + 54 Pages + 24 Images + 9 Tables +  25 Attachments + List of 

Refferences) 

 

 

 

Sylvia Utami 

0614 3033 0283 

ELECTRO ENGINEERING DEPARTMENT 

MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING 

ABSTRACT 

 

In automatic robot vacum cleaner control author use ultrasonic sensors as control 

navigation the robot. This sensor consists of two inputs, the first echo and the 

second trigger. Echo duty to reflect the sound ultrasonic then reflected through the 

barrier in front of it and the reflection will be back and accepted again by the 

trigger. Then three ultrasonic sensors as the controller of this robot. These three 

ultrasonic sensors have a range analogy where the distance is more than 12cm 

analogous as 0 and the distance is less than 12cm analogous as 1. Because it has 

three sensors the possibility of the condition of the robot that there are 8 

conditions and 8 pieces of this condition that determines the way forward, 

Backward, right, left and stop robot. This robot also uses a servo motor that servos 

as an opening and closing the output of the litter box as well as lift the vacuum 

cleaner box. The program used in this robot is Arduino IDE using Arduino Mega 

R2560 board. 

 

(Keyword : Arduino IDE , Arduino Mega R2560 , Echo , Robot Vacum 

Cleaner,Servo, Trigger,Ultrasonic Sensor) 
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