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Rancang Bangun Robot Mini Sebagai Alat Monitor Kondisi Pipa 

Melalui Sensor Citra 
  

(2017 :xvi+75halaman Daftar Isi+Daftar Tabel+Daftar Gambar+Daftar Pustaka) 

 

 

LUDWIKA NURHAFSARINI 

0614 3032 1134 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

 

Robot digunakan bertujuan untuk membantu pekerjaan manusia, sehingga 

pekerjaan manusia menjadi lebih mudah. Dalam Laporan Akhir ini, robot yang 

dirancang adalah dalam bentuk mini. Robot mini ini dirancang mini agar mampu 

membantu untuk menyelesaikan pekerjaan, seperti pengecekan kondisi di dalam 

suatu pipa. 

Robot mini ini dirancang berbentuk bulat seperti bola. Terdapat dua bagian bulatan 

yaitu bagian badan dan bagian kepala. Pada bagian badan robot, berisikan arduino 

uno sebagai pemroses dari sistem kerja, module motor shield L293D dan juga motor 

dc. Pada bagian ini juga terdapat module bluetooth. Module bluetooth ini digunakan 

sebagai penghubung antara alat elektronik dan robot mini sebagai instruksi 

pergerakan dari robot. Karena pada handphone terdapat aplikasi untuk menjalankan 

robot. Pada bagian kepala, terdapat kamera yang digunakan sebagai media indra 

pengganti mata. Kamera ini akan memperlihatkan keadaan di dalam pipa yang akan 

diperiksa atau ditelusuri oleh robot ini. Hasil tangkapan kamera ini akan 

ditampilkan pada alat elektronik.  

Perancangan robot mini ini diharapkan mampu membantu memudahkan pekerjaan 

manusia. Selain untuk mengecek kondisi pipa, robot ini juga diharapkan mampu 

untuk melakukan pengecekan di tempat-tempat yang tinggi yang tidak bisa 

dijangkau oleh mata manusia. 

 

Kata Kunci: Module Bluetooth, Motor DC, Kamera 
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ABSTRACT 
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An Image Sensor 
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Robots are used to help human work, so human work becomes easier. In this final 

report, robots are in miniature. This mini robot is designed so that the mini can 

help to complete the work, such as checking conditions in the pipe. 

This mini robot is designed round-shaped like a ball. There are two parts of the 

circle namely the body and head. In the robot body part, contains arduino uno as a 

processor of the working system, L293D shield motor module and also dc motor. 

In this section there is also bluetooth module. This bluetooth module is used as a 

link between electronic devices and mini robots as movement instructions from the 

robot. Because on the phone there is an application to run the robot. In the head, 

there are cameras that are used as a medium of the eye replacement senses. This 

camera will show the situation inside the pipe that will be checked or traced by this 

robot. The catch of this camera will be displayed on electronic devices. 

The design of this mini robot is expected to help facilitate human work. In addition 

to checking the condition of the pipe, the robot is also expected to be able to check 

in high places that can not be reached by the human eye. 
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