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ABSTRAK 

KENDALI MOTOR DC SEBAGAI PERGERAKAN ROBOT SPHERICAL 

UNTUK MENDETEKSI KONDISI DALAM PIPA 

 

Oleh 

DANDY IRDIANZAH 

061630320899 

 

Robot digunakan bertujuan untuk membantu memudahkan pekerjaan 

manusia. Dalam Laporan Akhir ini, robot dirancang berbentuk bola dan kedap air 

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 spherical ini dirancang berbentuk seperti bola untuk bagian badan 

dan setengah bola untuk bagian kepala. Pada bagian badan robot, terdapat Wemos 

D1 Mini sebagai pemroses sistem kerja robot serta penghubung antara perangkat 

Android/iOS dengan spherical robot sebagai intruksi dari pergerakan robot, driver 

motor L298 Mini sebagai kendali motor dan juga motor DC untuk menggerakkan 

roda pada robot. Terdapat juga Sensor TCS3200 sebagai pendeteksi cacat pada 

pipa. Dalam mengendalikan robot ini menggunakan aplikasi Blynk yang terhubung 

wifi pada Wemos D1 mini. 

Pada bagian kepala terdapat sebuah ESP32 Cam yang digunakan sebagai 

media visual robot. ESP32 Cam akan memperlihatkan keadaan di dalam pipa yang 

akan diperiksa atau ditelusuri oleh robot spherical. Hasil tangkapan baik berupa 

foto ataupun video akan ditampilkan pada tampilan perangkat Android/Ios/PC 

melalui IP address.  

 

Kata Kunci : Wemos D1 Mini, Motor DC, Blynk, dan ESP 32Cam 
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ABSTRACT 

DC MOTOR CONTROL AS MOVE SPHERICAL ROBOT  

TO DETECT CONDITIONS IN PIPES 

 

By 

DANDY IRDIANZAH 

061630320899 

 

The robot used aims to help facilitate human work. In this Final Report, 

robots are designed to be spherical and waterproof so that they are able to help 

complete work that is difficult to reach by human vision, such as checking 

conditions in pipes especially those found in industrial manufacturing processes. 

This spherical robot is designed to be shaped like a ball for the body and 

half for the head. On the robot body parts, there is Wemos D1 Mini as a processor 

working robot system as well as a liaison between Android / iOS devices with 

spherical robot as instructions from robot movement, L298 Mini motor driver as 

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

TCS3200 Sensor as a pipe defect detector. In controlling this robot using the Blynk 

application that is connected to wifi on the Wemos D1 mini. 

On the head there is an ESP32 Cam which is used as a robot visual media. 

ESP32 Cam will show the situation in the pipe that will be examined or traced by 

a spherical robot. The catch in the form of photos or videos will be displayed on the 

Android / iOS / PC display via the IP address. 

 

 

Keywords: Wemos D1 Mini, DC Motor, Blynk, and ESP 32Cam 
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