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ABSTRAK 

Prototype Robot Detektor Logam Bawah Air Menggunakan 

Sensor MD3003B1  

 
(2017 : 53 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran) 

ACHMAD FACHRON WALIDAYA 

061340341597 

Jurusan Teknik Elektro 

Program Studi Sarjana Terapan Teknik Elektro 

Politeknik Negeri Sriwijaya 

 

Robot bawah air ini menggunakan thurster submersible sebagai 

penggeraknya dan mikronktroler sebagai pengendali utama. Rangkaian 

mikrokontroler menjadi pusat pengendali atas semua kom-ponen elektronik yang 

lain, yang terdiri dari thruster submersible, sensor logam MD3003B1, sen-sor 

gyro MPU6050, elektromagnet, dan camera. Tubuh Robot detektor logam bawah 

air yang aktif dikendalikan oleh sebuah mikrokontroler dan pada tubuh yang pasif 

dipasang sensor logam, el-ektromagnet dan sensor gyro. Di dalam bagian kepala 

terdapat camera sebagai penglihatan untuk observasi bawah air. Mikrokontroler di 

dalam badan disambungkan ke masing-masing mikronk-troler di dalam tubuh 

pada robot ini.Sistem ini bekerja dengan cara mendeteksi logam bawah air 

menggunakan sensor MD3003B1 dan logam yang terdeteksi akan dievaukuasi 

oleh robot menggunakan elektromagnet. Setelah dilakukan pengujian, Sensifitas 

sensor logam MD3003B1 pada robot deteksi logam bawah air ini mempengaruhi 

besar dari tegangan Vout sesuai dengan tingkat dari kandungan logam yang 

berbeda seperti contoh logam besi dengan tegangan 1,96 V dan logam nikel 

dengan teganan 1.20 V dari tegangan awal 2.25 V. Dalam contoh tersebut dapat 

disimpulkan bahwa semakin tinggi kandungan logam, semakin kecil sensifitas 

Vout yang dibutuhkan. Sensifitas elektromagnet bekerja berdasarkan Kandungan 

dari masing-masing logam yang mempengaruhi tegangan Vout yang dihasilkan 

seperti contoh pada logam nikel terdeteksi dengan tegangan 11.97 V dari tegangan 

awal 12.00 V sedangkan untuk logam besi mendeteksi dengan tegangan 10.87 V. 

Dapat disimpulkan bahwa semakin besar kandungan logam terhadapat 

elektromagnet, semakin besar Vout yang dibutuhkan. Dengan adanya perubahan 

bentuk dari gelombang frekuensi yang dihasilkan pada osiloskop dapat diketahui 

jenis logam yang di deteksi oleh sensor logam melalui bentuk gelombang 

frekuensi dari masing-masing logam. 

 

Kata Kunci : Arduino Nano, Motor Servo, Sensor Warna TCS3200, Software 

Visual Basic 



ABSTRACT 

 

Prototype Of Underwater Metal Detector Robot Using MD3003B1 

Sensor  

(2017: 53 Pages + List of Figures + List of Tables + Attachments) 

ACHMAD FACHRON WALIDAYA 

061340341597 

Electrical engineering major 

Undergraduate Program Applied Electrical Engineering 

State Polytechnic of Sriwijaya 

This underwater robot uses a submersible thurster as its propulsion and 

micronchroller as the main controller. The microcontroller circuit is the 

controlling center for all other electronic components, consisting of submersible 

thruster, metal sensor MD3003B1, MPU6050 gyro senes, electromagnets, and 

cameras. The body of an active underwater metal robot detector is controlled by a 

microcontroller and on a passive body mounted metal sensor, el-ektromagnet and 

gyro sensor. Inside the head there is a camera as a vision for underwater 

observation. The microcontroller inside the body is connected to each of the 

body's microns in this robot. This system works by detecting underwater metals 

using the MD3003B1 sensor and detected metals will be evaluated by robots 

using electromagnets. After testing, the MD3003B1 metal sensor's sensitivity to 

this underwater metal detection robot affects the magnitude of the Vout voltage 

according to the level of different metal content such as the example of a metal 

iron with a voltage of 1.96 V and a nickel metal with 1.20 V of an initial voltage 

of 2.25 V In the example it can be concluded that the higher the metal content, the 

smaller the required Vout sensitivity. Electromagnetic intensity works based on 

the content of each metal affecting the resulting Vout voltage as the example on 

the nickel metal is detected with a voltage of 11.97 V from the initial voltage of 

12.00 V while for the iron metal detect with a voltage of 10.87 V. It can be 

concluded that the greater the metal content to the electromagnet , the greater the 

Vout needed. With the changes in the shape of the frequency waves generated on 

the oscilloscope can be known the type of metal that is detected by the metal 

sensor through the waveform frequency of each metal. 

Keywords : Arduino Nano, Servo Motor, TCS3200 Color Sensor, Visual Basic 

Software 
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