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ABSTRAK 

 

Milfiga Septa Yoski         :    PROTOTIPE ROBOT PEMBERSIH                 

                                             LANTAI BERBASIS MIKROKONTROLLER      

                                             DENGAN SENSOR ULTRASONIK  

 

Pembimbing                      :      Riki Mukhaiyar, S.T, M.T, Ph.D. 

Penelitian ini merancang sebuah alat Prototipe Robot Pembersih Lantai 
Berbasis Mikrokontroller Dengan Sensor Ultrasonik yang bertujuan untuk 
membantu manusia dalam melakukan kegiatan membersihkan lantai secara 
efisien. Prototipe Robot Pembersih Lantai Berbasis Mikrokontroller Dengan 
Sensor Ultrasonik terdiri dari beberapa rangkaian, yaitu mikrokontroller arduino, 
sensor inframerah, vaccum cleaner, pompa DC, motor DC dan fan. 

Robot ini bekerja dengan cara menghisap debu, mengepel serta 
mengeringkan lantai didalam rumah sesuai dengan waktu yang telah ditentukan 
oleh Real Time Clock (RTC). Pada alat ini robot bergerak dalam bentuk Line 
follower yaitu robot yang dapat membaca garis dan bergerak mengikuti garis yang 
dibuat. Alat ini terdapat arduino uno dan arduino nano berfungsi sebagai pusat 
kontrolnya, vaccum cleaner akan aktif untuk menghisap debu pada lantai dan fan 
akan aktif untuk mengeringkan lantai pada area yang dilewati oleh robot tersebut. 

Pada robot tersebut terdapat 4 buah motor DC diantaranya yaitu 2 buah 
motor dc berfungsi sebagai aktuator untuk mengepel dan 2 buah motor dc lainnya 
berfungsi sebagai aktuator pada roda robot tersebut serta terdapat 2 buah sensor 
inframerah yang berfungsi untuk mendeteksi garis agar robot dapat mengikuti 
garis yang dibuat. Dari pengujian yang telah dilakukan alat bekerja baik dan 
sesuai yang telah direncanakan. 

 

Kata kunci: Arduino UNO, Arduino Nano, Sensor Inframerah, Real Time 

Clock(RTC), Fan, Pompa DC, Motor DC 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Pesatnya perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi saat ini menjadikan 

kecenderungan pemanfaatan teknologi menjadi semakin luas. Peralatan berbasis 

robot merupakan sebuah aplikasi teknologi yang banyak dikembangkan untuk 

membantu pekerjaan manusia. Peralatan ini menggabungkan teknologi mekanik 

dan elektronik yang dirancang untuk membantu bahkan menggantikan pekerjaan 

manusia (Rohma, 2016). Aktivitas pekerjaan yang dilakukan seseorang  dalam 

kehidupan sehari-hari sangatlah beragam, baik aktivitas diluar ruangan maupun 

dalam ruangan. Ruangan merupakan tempat dimana  90% manusia lebih banyak 

melakukan beraktivitas di dalam ruangan daripada di luar ruangan (Muhammad, 

2017). Sebagai sarana beraktivitas, tentunya kebersihan dalam ruangan 

merupakan hal yang harus diperhatikan, salah satunya adalah dalam hal 

kebersihan lantai ruangan. Membersihkan lantai merupakan kegiatan yang sering 

dikerjakan dan pekerjaan ini tidak hanya dikerjakan sekali saja, namun dikerjakan 

secara rutin setiap harinya (Rohma, 2019). 

Sebelumnya telah dilakukan beberapa penelitian, diantaranya penelitian yang 

menggunakan module bluetooth yang berfungsi mengendalikan robot penghisap 

debu yang terdapat pada aplikasi android, arduino uno sebagai kontroller dari 

robot penghisap debu, motor dc berfungsi sebagai penggerak roda pada robot 

penghisap debu, dan sensor ultrasonik berfungsi sebagai pengukur jarak pada 

robot penghisap debu, serta fan dc berfungsi sebagai penyedot debu pada robot 

penghisap debu(Ardhi, 2016). Penelitian lain, yaitu menggunakan proximity 
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sensor yang berfungsi untuk membedakan garis hitam dan putih saat robot 

pembersih lantai bekerja, arduino uno sebagai kontroller dari robot pembersih 

lantai, motor dc berfungsi untuk pengepelan lantai pada robot pembersih lantai, 

dan  motor driver berfungsi untuk mengontrol arah perputaran motor dc pada roda 

robot pembersih lantai (Faraby, 2017). Selanjutnya penelitian tentang robot 

pembersih lantai, penelitian ini menggunakan arduino mega 2560 sebagai 

kontrollernya, menggunakan modul bluetooth HC05 yang berfungsi sebagai 

pergerakan pada robot pembersih lantai yang terdapat pada aplikasi android, dan 

motor dc berfungsi sebagai penggerak roda dan  pel pada robot pembersih lantai 

(Turahyo, 2018). 

Berdasarkan beberapa penelitian diatas, maka dilakukan pengembangan 

penelitian dengan judul “Prototipe Robot Pembersih Lantai Berbasis 

Mikrokontroller Dengan Sensor Ultrasonik” dimana penelitian ini bertujuan 

membuat suatu alat yang dapat mempermudah pekerjaan manusia dalam 

melakukan kegiatan membersihkan lantai secara efisien. Robot ini bekerja dengan 

cara menghisap debu, mengepel, dan mengeringkan lantai didalam suatu ruangan 

dengan waktu yang telah ditentukan oleh Real Time Clock (RTC). Pada alat ini 

robot bergerak dalam bentuk Line follower yaitu robot yang dapat membaca garis 

dan bergerak mengikuti garis. 

Alat ini terdapat arduino uno dan arduino nano berfungsi sebagai pusat 

kontrolnya, vaccum cleaner akan aktif untuk menghisap debu pada lantai dan fan 

akan aktif untuk mengeringkan lantai pada area yang dilewati oleh robot tersebut. 

Pada robot tersebut terdapat 4 buah motor DC diantaranya yaitu 2 buah motor dc 

berfungsi sebagai aktuator untuk mengepel dan 2 buah motor dc lainnya berfungsi 
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sebagai aktuator pada roda robot tersebut serta terdapat 2 buah sensor inframerah 

yang berfungsi untuk mendeteksi garis agar robot dapat mengikuti garis yang 

dibuat.    

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, dapat di identifikasi beberapa 

masalah, pada tugas akhir ini : 

1. Kurang efisiennya membersihkan lantai didalam rumah secara manual karna 

banyaknya aktivitas yang dilakukan didalam rumah. 

2. Robot hanya digunakan untuk bergerak secara otomatis mengikuti sebuah 

alur garis yang dibuat. 

C. Batasan Masalah 

Dalam Perancangan tugas akhir ini diperlukan pembatasan ruang lingkup 

untuk menghindari kerancuan pembahasan yang meluas dalam Tugas Akhir ini 

diantaranya adalah: 

1. Menggunakan mikrokontroler arduino. 

2. Pengujian robot dilakukan pada garis yang dibuat sepanjang 150cm 

berbentuk zigzag. 

3. Real time clock(RTC) ON pada pukul 07.00 pagi dan 17.00 sore. 

4. Garis yang digunakan warna hitam. 

5. Vaccum cleaner, motor pel, pompa dc, dan fan akan hidup pada waktu yang 

ditentukan. 

D. Rumusan  Masalah 

Berdasarkan uraian latar belakang, indentifikasi masalah, serta batasan 

masalah diatas, maka rumusan masalah pada tugas akhir ini adalah: 
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1. Bagaimana cara membuat sebuah alat robot pembersih lantai? 

2. Bagaimana cara kerja alat robot pembersih lantai? 

E. Tujuan 

Tujuan dari tugas akhir ini adalah: 

1. Membuat hardware dan software pada prototipe robot pembersih lantai 

berbasis mikrokontroller dengan sensor ultrasonik. 

2. Menguji alat robot pembersih lantai. 

F. Manfaat 

       Adapun manfaat dari pembuatan tugas akhir sebagai berikut: 

1.   Dapat memberikan kemudahan dalam membersihkan lantai secara efisien. 

2. Dapat mengoptimalkan kecepatan line follower robot dan bisa mengurangi 

kecepatan ketika ditemukan belokan atau persimpangan sehingga robot tidak 

keluar dari jalur. 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

52 

 

                                              BAB V 

PENUTUP 

A. Kesimpulan  

      Sebelumnya telah dilakukan membuat sebuah Prototipe Robot Pembersih 

Lantai Berbasis Mikrokontroller Dengan Sensor Ultrasonik. Maka pada bab ini 

dapat diambil kesimpulan sebagai berikut : 

1. Robot dirancang untuk sekali bekerja pada waktu yang telah ditentukan oleh 

RTC (Real Time Clock). 

2. Robot memiliki 3 fungsi yaitu menghisap debu, mengepel dan mengeringkan 

lantai. 

3. Pada alat ini robot bergerak dalam bentuk Line follower yaitu robot yang 

dapat membaca garis dan bergerak mengikuti garis yang dibuat. 

B. Saran 

      Berdasarkan Prototipe Robot Pembersih Lantai Berbasis Mikrokontroller 

Dengan Sensor Ultrasonik ini, masih banyak   terdapat kekurangan pada alat. 

Untuk itu penulis memberikan beberapa saran dan masukan agar kedepannya alat 

ini bisa lebih baik lagi. Berikut saran dan tambahan dari penulis yang dapat 

dikembangkan. 

1. Pada robot ini bekerja masih belum maksimal, sehingga penulis berharap 

dalam pengembangannya dapat ditambahkan beberapa sensor yang bisa 

membantu robot bekerja secara maksimal. 
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