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ABSTRAK 

 

SISTEM KERJA ROBOT PEMBERSIH LANTAI MENGGUNAKAN 

MOTOR DC DAN SENSOR ULTRASONIK 

( xvii + 64 Halaman + 47 Gambar + 11 Tabel + 13 Lampiran) 

 

SAHBANI KURNIANSYAH 

061340341472 

Jurusan Teknik Elektro 

Program Studi Sarjana Terapan Teknik Elektro  

Politeknik Negeri Sriwijaya 

 

Tujuan dalam penelitian ini ialah untuk menentukan persamaan gaya Lorentz 

pada motor DC robot pembersih lantai. Dari hasil data yang telah didapatkan, 

medan magnet yang terjadi pada motor DC robot pembersih lantai ialah sebesar 

13,63𝑥10−4 T hingga 18,62𝑥10−4 T dengan gaya Lorentz sebesar 

16,35 𝑥10−4 N hingga 31,32 𝑥10−4 N. Besar kecilnya medan magnet dipengaruhi 

oleh arus dan beban sedangkan besar kecilnya gaya Lorentz dipengaruhi oleh 

medan magnet, gesekan serta udara. Kemudian sensor Ultrasonik pada robot dapat 

mengukur jarak sebesar 13,6 cm ke penghalang (dinding) sehingga menyebabkan 

robot ini dapat berhenti untuk menghindar dari tabrakan.  

Dari analisa tersebut dapat disimpulkan bahwa semakin besar arus yang 

mengalir pada motor DC, maka semakin besar juga medan magnet yang 

didapatkan, begitu juga sebaliknya. Semakin besar medan magnet dan kecilnya 

gesekan serta besarnya udara maka semakin besar gaya Lorentz yang dihasilkan, 

begitu juga sebaliknya. Penggunaan sensor Ultrasonik juga harus mendapat 

tenggangan sebesar 5 Volt agar dapat mengukur jarak dengan akurat. 

 

Kata Kunci: Bluetooth, Android, Mikrokontroler, Motor DC 
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ABSTRACT 

 

WORKING SYSTEM ROBOT CLEANING FLOOR USING DC MOTOR AND 

ULTRASONIC SENSOR 

(xvii + 64 Pages + 47 Images + 11 Tables + 13 Appendices) 

 

SAHBANI KURNIANSYAH 

061340341472 

Department of Electrical Engineering 

Applied scholars of Electrical Engineering 

State Polytechnic of Sriwiaya 

 

      The purpose of this research is to determine the Lorentz force equation on DC 

motor of floor cleaning robot. From the data obtained, the magnetic field 

occurring on the DC motor of floor cleaning robot is 13,63𝑥10−4 T to 

18,62𝑥10−4 T  with Lorentz force of 16,35 𝑥10−4 N to 31,32 𝑥10−4 N. The 

magnitude of the magnetic field is influenced by current and DC motor load while 

the magnitude of the Lorentz force is influenced by magnetic, friction and air 

fields. Then the Ultrasonic sensor on the robot can measure the distance of 13.6 

cm to the barrier (wall) so that the robot can stop to avoid the collision. 

     From the analysis it can be concluded that the greater the current flowing on 

the DC motor, the greater the magnetic field is obtained, and vice versa. The 

larger the magnetic field and the small friction and the amount of air the greater 

the Lorentz force generated, and vice versa. The use of Ultrasonic sensors must 

also receive a 5 Volt tension to accurately measure the distance. 

 

Keyword: Bluetooth, Android, Microcontroller, DC Motor 
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