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ABSTRAK 
 

Jeki Saputra : Perancangan Dan Pembuatan Alat Sistem Kontrol Robot 
Pemindah Barang Menggunakan Aplikasi Smartphone 
Android Berbasis Arduino Mega 2560 

 
 

Pembuatan Proyek Akhir ini, bertujuan mengaplikasikan teknologi 
berbasis mikrokontroler Arduino Mega 2560 untuk merancang dan membuat alat 
sistem kontrol robot pemindah barang menggunakan aplikasi smartphone 
android. Hal ini dapat diraih dengan membuat alat yang dapat diaplikasikan pada 
kebutuhan masyarakat ataupun industri dalam hal pemindahan barang dari satu 
tempat ke tempat lain. Misalnya, saat ini Masih banyak secara manual dalam 
memindahkan suatu barang dari satu tempat ketempat lain. Proses manual tersebut 
dirasa kurang efesien di ere yang sudah serba robotika ini dan tentunya masih 
mengandalkan tenaga manusia dalam memindahkan barang sangat beresiko 
terhadap kecelakaan. 

Alat ini bekerja dimana user akan memberikan perintah atau intruksi yang 
user inginkan kepada robot melalui Smartphone Android dengan Aplikasi 
ROKUTBAR yang sudah diprogram dan diset data yang akan dikirim ke arduino 
melalui bluetooth HC-05. Instruksi data yang kita perintahkan melalui 
Smartphone akan di lanjutkan ke mikrokontroler Arduino Mega 2560 yang 
diterima  melalui bluetooth HC-05 yang berkomunikasi secara serial pada 
Arduino Mega 2560. Perintah-perintah yang masuk kepada mikrokontroler akan 
menjadi inputan pada sistem ini yang akan diolah untuk mengfungsikan motor dc 
, driver motor dc, motor servo, dan led indikator sebagai output sesuai program 
yang kita inginkan yang bertujuan menggerakan robot untuk mengangkut barang 
dari satu tempat ketempat lain. 

Hasil dari Proyek Akhir alat ini dapat memindahkan barang dari satu 
tempat ke tempat lain menggunakan kontrol smartphone android. Alat ini 
dilengkapi dengan LED indikator sebagai pemberitahu disaat robot bergerak 
untuk memindahkan barang serta servo yang digunakan adalah servo dengan daya 
angkut beban yang cukup besar sehingga dapat mengangkut barang yang lumayan 
berat. Kompleksitas dari alat ini sampai pada penggunaan aplikasi smartphone 
android  yang dirancang sendiri untuk mengefisienkan aplikasi agar siapapun user 
dapat menggunakan alat ini. 

 
 

Kata kunci : Mikrokontroler Arduino Mega 2560, Bluetooth HC-05, Motor 
DC, Motor Servo, Driver Dual H-Bridge L298, Catu Daya dan 
Smartphone Android. 
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BAB I 
PENDAHULUAN 

 

A. Latar Balakang Masalah 

Kemajuan ilmu pengetahuan dan tekhnologi membuat hidup manusia 

lebih efektif dan efisien. Karena faktor keefektifan dan efisiensi sangat 

diutamakan untuk memperoleh kemudahan dalam penggunaan, pengoperasian 

berbagai peralatan serta hemat dalam penggunaannya. Prinsipnya manusia selalu 

berusaha mencari kemudahan dalam melakukan suatu pekerjaan dengan harapan 

hasil yang diperoleh semakin baik dan sesuai yang diinginkan dengan bantuan 

komponen-komponen semikonduktor dan rangkaian terpadu yang telah 

dimodifikasi sedemikian rupa untuk dapat menghasilkan suatu peralatan yang 

sederhana yang mempunyai keakuratan dan kecepatan serta kehandalan yang 

tinggi. 

Salah satu kemajuan tersebut, adalah dalam bidang pengendali atau 

system control. Sebagai pusat pengontrolnya digunakan mikrokontroler Arduino 

Mega 2560 yang merupakan pengendali dari setiap komponen-komponen yang 

digunakan komponen elektronik yang dapat digunakan untuk memenuhi 

kebutuhan teknologi dibidang elektronika. Mikrokontroler ini pada prinsipnya 

dapat dipakai dan didisain dengan penerapan komponen-komponen elektronika 

yang canggih, dilengkapi dengan Flash Programable and Erasable Read Only 

Memory (PEROM) sebagai media memori program, mikrokontroler bekerja 

sesuai dengan program yang diberikan padanya. 
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Mikrokontroler adalah salah satu terobosan teknologi mikroprosesor dan 

mikrokomputer. Mikrokontroler hadir untuk memenuhi selera industri dan para 

konsumen untuk membuat alat-alat bantu yang lebih canggih, adapun diantaranya 

pekerjaan mengontrol robot untuk memindahkan barang dari satu tempat ke 

tempat lain dengan jarak jauh maksimal 10 meter menggunakan smartphone 

android  melalui koneksi bluetooth. 

Tidak adanya robot yang dapat di bawa kemana-mana dan sekaligus tidak 

dapat dikontrol dengan jarak jauh dengan smartphone android yang efisien dan 

mudah dibawa. Dalam permasalahan yang ada dibidang industri dan kehidupan 

sehari-hari dalam memindahkan barang dari satu tempat ketempat lain yang 

sangat menguras tenaga manusia dan beresiko kecelakaan maka bisa dibuat 

sebuah robot yang memiliki roda dan gripper servo yang bisa memindahkan 

barang dari satu tempat ke tempat lain yang dikontrol secara jarak jauh dengan 

smartphone android melalui koneksi bluetooth menggunakan modul H-05 dengan 

jarak maksimal 10 meter. Modul HC-05 adalah perangkat komunikasi tanpakabel 

yang akan menghubungkan robot dengan smartphone android melalui koneksi 

bluetooth. 

Berdasarkan latar belakang diatas maka dirancang dan dibuat suatu 

proyek akhir dengan judul “Perancangan dan Pembuatan Alat Sistem Kontrol 

Robot Pemindah Barang Menggunakan Aplikasi Smartphone Android 

Berbasis Arduino Mega 2560”. Dengan perangkat lunak  (Software) di buat oleh 

Hervina (14066015/2014) dengan judul ”Perancangan dan Pembuatan 
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Program Sistem Kontrol Robot Pemindah Barang Menggunakan Aplikasi 

Smartphone Android Berbasis Arduino Mega 2560’’ 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah yang dikemukakan dapat 

diidentifikasi masalah sebagai berikut: 

1. Pada sistem yang sekarang dalam penggunaannya masih manual, sehingga 

perlu adanya sistem yang dapat membantu pekerjaan di bidang industri. 

2. Pada sistem yang dalam penggunaannya masih manual memiliki resiko 

kecelakaan pada pekerja sehingga dibutuhkan alat kontrol dari jarak jauh 

untuk meminimalisir resiko kecelakaan pada pekerja. 

3. Memanfaatkan media seluler yang tidak hanya dipakai untuk sms dan 

telephone saja, tetapi juga bisa digunakan untuk pengendalian sebuah robot 

jarak jauh. 

4. Dengan melihat pekerjaan mengangkat barang yang sangat menguras tenaga 

manusia, sehingga dibuatlah fungsi robot untuk memperkecil terjadi 

kecelakaan yang berhubungan dengan tugas fisik yang menguras tenaga, 

memposisikan sebuah benda, dan memindahkan barang dari satu tempat ke 

tempat lain. 

C. Batasan Masalah 

Agar proyek akhir yang dilakukan terarah dan sampai pada maksud dan 

tujuan yang diinginkan maka diberi batasan khusus terhadap sistem yang 

dirancang. Sehingga langkah pemecahan masalah tidak terlalu menyimpang dari 
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proyek akhir yang dilakukan sehingga dapat tercapai tujuan yang diharapkan. 

Batasan-batasan yangdiberikan antara lain : 

1. Pembuatan dan perancangan prototype robot yang terbuat dari bahan acrylic 

untuk memindahkan barang dari satu tempat ke tempat lain yang dikendalikan 

dari jarak jauh menggunakan  Smartphone Android. 

2. Pembuatan flowchart dari sistem yang akan dibuat danpembuatan desain 

pengontrolan berupa perancangan perangkat keras (Hardware). 

3. Mengkoneksikan antara robot dengan Smartphone Android dari jarak jauh 

menggunakan koneksi bluetooth dan mengendalikan robot dengan aplikasi 

pada Smartphone Android 

4. Pengujian robot untuk memindahkan barang, pengujian ini yang dipakai 

adalah metode pengujian black box. 

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan  batasan  masalah di  atas, maka rumusan masalah  dari 

proyek akhir ini adalah sebagai berikut:       

1. Bagaimana merancang dan membuat robot yang mampu memindahkan 

barang berupa dus dari satu tempat ke tempat lain yang bergerak secara 

horizontal dari kiri ke kanan dan sebaliknya. 

2. Bagaimana mikrokontroler berkomunikasi dengan perangkat Smartphone 

Android melalui media Bluetooth yang bertipe HC-05. 
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3. Bagaimana menggunakan aplikasi Smartphone Android yang mampu 

mengendalikan fungsi robot dalam hal mengangkat, memindahkan dan 

menurunkan barang tersebut yang dicengkram dengan gripper robot. 

E. Tujuan Proyek Akhir 

Dalam penulisan proyek akhir ini terdapat tujuan-tujuan yang akan 

dicapai dalam perancangan dan pembuatan alat ini diantaranya : 

1. Dapat merancang dan membuat robot yang mampu memindahkan barang 

berupa dus dari satu tempat ke tempat lain yang bergerak secara horizontal 

dari kiri ke kanan dan sebaliknya. 

2. Mikrokontroler dapat berkomunikasi dengan perangkat Smartphone Android 

melalui media Bluetooth yang bertipe HC-05. 

3. Untuk dapat menggunakan aplikasi Smartphone Android yang mampu 

mengendalikan fungsi robot dalam hal mengangkat, memindahkan dan 

menurunkan barang tersebut yang dapat dicengkram dengan gripper robot. 

F. Manfaat Proyek Akhir 

Adapun manfaat dari proyek akhir adalah sebagai berikut : 

1. Bagi penulis  

a. Memenuhi salah satu syarat dalam menyelesaikan proyek akhir pada 

jurusan Teknik Elektronika. 

b. Menerapkan ilmu yang telah penulis peroleh selama pendidikan dan 

menjalankannya berupa aplikasi dengan cara perancangan dan pembuatan 

suatu alat prototype. 
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c. Memperluas wawasan dan meningkatkan pengetahuan dalam pemanfaatan 

Arduino Mega 2560 sebagai alat kontrol. 

d. Menambah wawasan tentang penerapanbahasa pemrograman arduino. 

2. Bagi jurusan Teknik Elektronika 

a. Menambah referensi dalam memperbanyak literatur yang berhubungan 

dengan mikrokontroler.  

b. Mengaplikasikan ilmu dibidang elektronika dalam sistem kontrol dengan 

menggunakan bahasa pemrograman arduino. 

3. Bagi Masyarakat 

a. Menambah wawasan masyarakat dalam pengembangan teknologi. 

Dengan adanya perancangan dan pembuatan prototype ini 

diharapkan menjadi sistem yang dapat di implementasikan dalam 

kehidupan sehari-hari berguna untuk membantu pekerjaan manusia yang 

beresiko tinggi dan menguras tenaga dalam hal pemindahan barang dari 

satu tempat ke tempat lain.  
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