
RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI MOTOR 

PADA ROBOT MINI SEBAGAI PENGECEK 

KONDISI DI DALAM PIPA 

 

 

 

 

 

LAPORAN AKHIR 
 

Disusun Untuk Memenuhi Syarat Menyelesaikan Pendidikan Diploma III  

Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Elektronika 

 

 

Oleh : 

 

Widya Rahmadani 

 0614 3032 0238 

 

 

 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

PALEMBANG 

2017 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



KATA PENGANTAR 

 

Puji syukur kehadirat ALLAH SWT, yang telah mencurahkan rahmat dan 

karunia-Nya kepada kita semua. Tak lupa shalawat serta salam semoga selalu 

tercurahkan kepada baginda Rasulullah SAW, beserta keluarga dan sahabat 

beliau, semoga kita senantiasa menjadi pengikut setianya dan semoga kelak di 

akhirat nanti kita mendapatkan syafaat darinya aamiin. 

Syukur Alhamdulillah penulis panjatkan karena atas berkat dan rahmat-

Nya, sehingga penulis dapat menyelesaikan Laporan Akhir ini tepat waktu dengan 

judul “Rancang Bangun Sistem Kendali Motor Pada Robot Mini Sebagai 

Pengecek Kondisi Didalam Pipa”. 

Dalam penyusunan Laporan Akhir ini, penulis mendapat kesulitan baik 

dalam penentuan judul laporan maupun dalam pengambilan data. Namun laporan 

akhir ini dapat diselesaikan tidak terlepas dari bantuan banyak pihak yang telah 

memberikan masukan-masukan kepada penulis. 

Untuk itu penulis mengucapkan banyak terima kasih khususnya kepada : 

1. Ibu Dr.Eng. Tresna Dewi, S.T., M.Eng. selaku Dosen Pembimbing 1 di 

Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang. 

2. Ibu Masayu Anisah, S.T., M.T. selaku Dosen Pembimbing 2 di Politeknik 

Negeri Sriwijaya Palembang. 

 

Tidak lupa penulis juga mengucapkan banyak terima kasih kepada : 

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

Sriwijaya Palembang. 

2. Bapak Yudi Wijanarko, S.T., M.T., selaku Ketua Jurusan Teknik Elektro 

Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang. 

3. Bapak Herman Yani, S.T., M.Eng., selaku Sekretaris Jurusan Teknik Elektro 

Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang. 



4. Bapak Amperawan, S.T., M.T., selaku Ketua Program Studi Teknik 

Elektronika Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang. 

5. Orang tua, serta saudara dirumah yang telah memberikan segala doa dan 

dukungan baik moril maupun materi selama menyelesaikan laporan ini. 

6. Teman-teman kelas 6EB yang telah memberikan motivasi agar tetap semangat 

dalam menyelesaikan laporan akhir ini. 

7. dan Semua pihak yang tidak bisa penulis sebutkan satu-persatu yang telah 

membantu dalam menyelesaikan laporan akhir ini. 

 

Semoga amal baik yang telah diberikan kepada penulis selama proses 

penyelesaian laporan akhir ini, mendapat imbalan dari Allah SWT. 

 Dalam penyusunan laporan akhir ini penulis menyadari masih terdapat 

kesalahan dan kekurangan yang jauh dari kata sempurna. Hal ini disebabkan 

masih terbatasnya kemampuan dan pengetahuan yang dimiliki penulis. Oleh sebab 

itu penulis sangat mengharapkan adanya kritik dan saran yang bersifat 

membangun guna kebaikan bersama dimasa yang akan datang. Penulis berharap 

semoga kedepannya laporan akhir ini dapat bermanfaat bagi semua pihak yang 

menggunakannya. 

 

  

     Palembang,   Juli 2017 

 

 

 

 Penulis 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRAK 
 

RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI MOTOR  

PADA ROBOT MINI SEBAGAI PENGECEK KONDISI DI DALAM PIPA 

 
Oleh 

Widya Rahmadani 

0614 3032 0238 

 

 Robot digunakan bertujuan untuk membantu pekerjaan manusia agar menjadi 

lebih mudah. Dalam Laporan Akhir ini, robot yang dirancang berbentuk mini, agar 

mampu membantu menyelesaikan pekerjaan yang sulit dijangkau oleh penglihatan 

manusia, seperti pengecekan kondisi di dalam pipa khususnya yang terdapat pada proses 

industri pabrik. 

Robot mini ini dirancang berbentuk seperti bola untuk bagian badan dan setengah bola 

untuk bagian kepala. Pada bagian badan robot, terdapat Arduino Uno sebagai pemroses 

sistem kerja robot, motor driver L293D sebagai kendali motor dan juga motor DC untuk 

menggerakkan roda pada robot. Terdapat juga modul bluetooth sebagai penghubung 

antara perangkat android dengan robot mini sebagai intruksi dari pergerakan robot. Pada 

bagian kepala terdapat sebuah kamera yang digunakan sebagai media indra pengganti 

mata. Kamera ini akan memperlihatkan keadaan di dalam pipa yang akan diperiksa atau 

ditelusuri oleh robot mini. Hasil tangkapan kamera nantinya akan ditampilkan pada 

tampilan Laptop atau handphone. 

Perancangan robot mini ini diharapkan mampu membantu memudahkan pekerjaan 

manusia terutama di bidang industri. Selain untuk mengecek kondisi pipa, robot ini juga 

diharapkan mampu untuk melakukan pengecekan di tempat-tempat yang sulit dijangkau 

oleh penglihatan manusia. 
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ABSTRACT 
 

THE DESIGN OF MOTOR CONTROL SYSTEM  

ON MINI ROBOT AS A CONDITION CONTROL IN PIPE 

 
By 

Widya Rahmadani 

0614 3032 0238 

 

 Robot used aims to help human work to be easier. In this Final Report, the robot 

is designed in the form of a mini, in order to be able to help complete the work that is 

difficult to reach by human vision, such as checking the conditions inside the pipe, 

especially in the process of factory industry. 

This mini robot is designed to be shaped like a ball for body parts and half a ball for the 

head. In the robot body, there is Arduino Uno as a robot work processor, L293D motor 

driver as motor control and also DC motor to drive the wheels on the robot. There is also 

a bluetooth module as a liaison between the android device with a mini robot as an 

instruction of the robot movement. In the head there is a camera that is used as a medium 

of the eye replacement senses. This camera will show the state inside the pipe that will be 

checked or traced by a mini robot. Camera catch results will be displayed on the display 

Laptop or mobile phone. 

The design of this mini robot is expected to help facilitate human work, especially in the 

field of industry. In addition to checking the pipe conditions, the robot is also expected to 

be able to check in places that are difficult to reach by human vision. 
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