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SISTEM KENDALI MOBIL PENDETEKSI PENGHALANG/RINTANGAN 

BERBASIS INTERNET OF THINGS (IoT) 

 (2019 : vi + 45 Halaman +  29 Gambar + 8 Lampiran)    

 

ASEP SUPLIANTO 

061630330964 
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Intisari—Teknologi robotika berkembang pesat untuk membantu kerja 

masyarakat dengan mesin sesuai kebutuhan. Sesuai tujuan dasar dari 

pengembangan teknologi robotika yaitu untuk membantu manusia dalam 

mengerjakan pekerjaan yang membutuhkan keakuratan tinggi, memiliki resiko 

tinggi, dan pekerjaan yang dilakukan berulang-ulang. Salah satu aplikasi 

teknologi robotika yang berhubungan dengan sistem kontrol adalah prototype dari 

sistem kendali otomatis robot mobil untuk parkir pintar menggunakan komunikasi 

nirkabel. Sistem ini menggunakan Internet of Things (IoT) sebagai sistem kontrol 

ATmega32. Internet of Things (IoT) bertindak sebagai media komunikasi nirkabel 

yang menghubungkan robot mobil dengan smartphone. Sistem kontrol Atmega32 

pada robot mobil menerima data input melalui sensor jarak, sensor garis, tombol 

dan smartphone. Hasil yang telah diproses pada sistem kontrol robot mobil 

ditransmisikan kembali ke smartphone. Sistem kontrol pada robot mobil dapat 

mengendalikan driver motor sehingga motor dc berputar dan robot mobil 

bergerak. Hasil akhir yang dicapai melalui penelitian ini adalah sistem 

komunikasi nirkabel yang dapat mengkontrol pergerakan pada robot mobil, 

membaca jarak pada sisi depan robot mobil, kiri dan kanan, membaca nilai dari 

sensor garis robot mobil, bergerak maju, mundur, berbelok ke kiri dan kanan 

sesuai dengan data yang diterima sensor. Pergerakan dari robot mobil dapat diatur 

baik secara manual maupun otomatis. 

 

Kata Kunci—prototype parkir pintar, robot mobil, mikrokontroler, ATmega32, 

Internet of Things (IoT). 
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Abstract—Robotics technology have evolve rapidly to assist society using 

machines according to the needs. The basic purpose of robotics technology 

development is to help human on certain task which need high accuracy, risky, or 

jobs with repetition. One robotics technology application that closely related to 

control system is prototyping of Car Robot Automatic System for Smart Parking 

implementing Wireless Communication. The system used Internet of Things (IoT) 

based on ATmega32 microcontroller controlling system. Internet of Things (IoT) 

acted as wireless communication media that connect the car robots and the 

smartphone. ATmega32 microcontroller on the robot receive inputs from range 

sensor, line sensor, push button, and smartphone. The processed result of the car 

robot microcontroller transmit back to the smartphone, and the microcontroller on 

the car robot controlled the motor driver so the DC motor and the wheels on the 

car robot moved. The final result achieved in this research are wireless 

communication system that can control the movement of the car robot, read 

ranges of the front, left and right side, read the value of the line sensor, move 

forward, backward, turn left and right according to the sensor data. This 

movement by the car robot can be execute manually and also automatically 

 

Kata Kunci—prototype parkir pintar, robot mobil, mikrokontroler, ATmega32, 

Internet of Things (IoT). 
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