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Abstrak- Laporan ini menjelaskan tentang aplikasi penggunaan sistem Internet Of 

Thing (IoT) pada robot pendeteksi ranjau/logam berbasis mikrokontroler 328. 

Cara kerja robot ini dikendalikan dengan android yang sebelumnya pada robot 

telah dipasang bagian receiver sinyal. Dengan membawa rangkaian detektor 

logam serta modul ESP8266 sebagai komunikasi robot dan user, sehingga bila 

detektor logam mendeteksi adanya logam, maka secara otomatis, robot akan 

mengirimkan notifikasi melalui modul transmitter ESP8266 kepada user dengan 

menggunakan smartphone yang dilengkapi dengan tampilan LED pada layar 

aplikasi, sehingga dari jarak jauh bisa mengetahui ada tidaknya logam karena 

hasil detektor logam akan tampil pada lcd. Setelah diketahui adanya logam, maka 

robot juga akan memberitahu keberadaan logam melalui GPS. Robot detektor 

logam pada ranjau darat berbasis mikrokontroler 328 membutuhkan, satu 

mikrokontroler digunakan untuk kendali robot, module ESP8266 sebagai 

pengirim dan penerima perintah user menggunakan koneksi jaringan internet. 

Jarak jangkauan kendali pada robot ±200 meter, pada sensor logam dengan objek 

logam pada robot ini adalah 3 cm. 

 

 

 

Kata kunci : Internet Of Thing,GPS, Android 
 

 

 

 

 



v 
 

 

ABSTRACT 

DESIGN CONTROL SYSTEM UNMANNED GROUND VEHICLE MINE 

DETECTION IOT (INTERNET OF THING) BASED 

(2019 : xiv + 50 Pages + 21 Pictures + 4 Table + 8 Attachment)    

 

MUHAMMAD NASROL FIRZA 

061630330977 

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT 

CONCENTRATION OF TELECOMUNICATION ENGINEERING 

STATE OF POLYTECHNIC SRIWIJAYA 

 

 

 

Abstract- This report describes the application of the use of the Internet Of Thing 

(IoT) system on mine / metal detection robots based on 328 microcontrollers. The 

workings of this robot are connected to the previous android on the robot that has 

been installed on the signal receiver. By carrying a metal detector circuit and 

ESP8266 module as a robot and user communication, so that it can detect metal 

detectors that support metal, automatically, the robot will send notifications via 

the ESP8266 transmitter module to the user using a smartphone that provides an 

LED display on the application screen, so that from a distance far you can know 

there is metal because the metal detector will appear on the LCD. After the metal 

is known, the robot will also know about metals through GPS. Metal detecting 

robots on 328 microcontroller-based landmines require, one microcontroller is 

used for robots, ESP8266 module as the sender and recipient of user requests 

using an internet connection. The maximum distance on a robot is ± 200 meters, 

on a metal sensor with a metal object on this robot is 3 cm. 
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