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ABSTRAK 

 

Robot merupakan peralatan elektro mekanik yang saat sekarang ini sangat 

membantu pekerjaan manusia. Pada skala rumah tangga robot yang sering 

digunakan yaitu robot pembersih debu. Dengan memanfaatkan mikrokontroler 

dengan platform Arduino maka dapat dibuat robot pembersih debu. Tujuan 

Penelitian ini robot yang dapat membersihkan debu secara otomatis dimana robot 

tidak akan menabrak dinding, selain itu robot juga dilengkapi dengan dua buah 

sapu yang terletak di sebelah bawah. Sapu tersebut bertujuan untuk membersihkan 

debu di lantai dan debu tersebut akan di sedot oleh kipas penyedot yang telah di 

pasang di bawah robot. Metode Pembuatan rancangan ini menggunakan 4 

tahapan, yaitu: 1) Pemilihan Peralatan Software dan Hardware. 2) Perancangan 

Sisten. 3) Pembuatan Program. 4) Pengujian. Dari Hasil Penelitian ini Semakin 

dekat objek kurang dari 5cm di depan sensor maka robot dapat bergerak 

maju,berbelok dan mundur semakin bagus, Semakin jauh objek lebih dari 25 cm 

di depan sensor maka robot kurang efektif untuk bergerak maju, berbelok dan 

mundur dan Tingkat terjadinya Error robot pada saat berjalan sangat besar jika 

sensor berada di 25 cm sebalikya semakin dekat sensor semakin kecil nilai error 

yang di dapat. 

Kata Kunci: Smart vaccum cleaner, Mikrokontroler, Arduino, Motor shield 
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ABSTRACT 

 

Robots are electro-mechanical equipment that is currently very helpful for human 

work. On a household scale, robots that are often used are robot dust cleaners. By 

utilizing a microcontroller with the Arduino platform, a dust cleaning robot can 

be made. The purpose of this research is a robot that can clean dust automatically 

where the robot will not hit the wall, besides that the robot is also equipped with 

two brooms located at the bottom. The broom aims to clean the dust on the floor 

and the dust will be sucked by a suction fan that has been installed under the robot. 

This design method uses 4 stages, namely: 1) Selection of Software and Hardware 

Equipment. 2) Sisten Designing. 3) Program Creation. 4) Testing. The closer the 

object is less than 5cm in front of the sensor, the robot can move forward, turn and 

backward, the better, the farther the object is more than 25 cm in front of the 

sensor, the robot is less effective for moving forward, turn and backward, and the 

rate of robot error when walking is very large if the sensor is at 25 cm, on the 

contrary, the closer the sensor, the smaller the error value obtained. 

Keywords: Smart vaccum cleaner, Mikrokontroler, Arduino, Driver Motor shield 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

 

 

 

1.1 Latar Belakang 

Dalam kehidupan sehari-hari, manusia sering melakukan kegiatan seperti 

membersihkan rumah. Biasanya, kita menggunakan sapu berbahan dasar plastik 

untuk melakukan tugas ini. Namun, penggunaan sapu untuk membersihkan rumah 

bisa memakan banyak waktu dan tenaga, terutama jika ruangan yang harus 

dibersihkan cukup besar. Untuk mengatasi masalah ini, diciptakanlah sebuah robot 

vacuum cleaner yang dapat beroperasi secara otomatis. Robot ini menggunakan 

teknologi canggih untuk memudahkan dan mempercepat proses pembersihan. 

Dengan adanya robot vacuum cleaner ini, kita dapat menghemat waktu dan tenaga 

yang sebelumnya dibutuhkan untuk melakukan tugas tersebut. 

Robot adalah hasil gabungan dari berbagai peralatan mekanik yang 

dikendalikan oleh peralatan elektronika dan mampu bergerak sesuai dengan tujuan 

tertentu. Saat ini, bidang elektronika memiliki peran yang sangat penting karena 

mengandung berbagai sistem yang dapat secara signifikan menyederhanakan 

tugas manusia. Kemajuan dalam teknologi robotika telah menghasilkan 

peningkatan baik dalam kualitas maupun jumlah produksi di berbagai pabrik. 

Selain itu, perkembangan ini juga mendorong kreativitas manusia yang sangat 

antusias dalam merancang dan membuat robot dengan tujuan utama untuk 

mempermudah aktivitas sehari-hari manusia (Faraby et al., 2017). 

Dalam konteks ini, kita memerlukan suatu alat berbasis mikrokontroler yang 

mampu menerima perintah program yang sesuai dengan kebutuhan berdasarkan 

nilai masukan (input) yang diberikan, dan kemudian memprosesnya untuk 

menghasilkan keluaran (output) sesuai dengan perintah program yang tersimpan 

dalam memori IC (Integrated Circuit). 

Beberapa penelitian telah mengkaji solusi ini, salah satunya contohnya 

adalah dalam jurnal yang ditulis oleh Suwanda et al. (tanpa tahun) yang membahas
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 tentang rancang bangun Robot Omni Wheel Penyedot Debu yang 

menggunakan sensor accelerometer berbasis mikrokontroler ATMega16. 

Meskipun demikian, sistem yang dijelaskan dalam laporan tersebut memiliki 

keterbatasan dalam hal fleksibilitas gerakan. 

Karena adanya keterbatasan tersebut, penulis berkesempatan untuk 

menjalankan penelitian yang berjudul "Analisis Mobilitas pada Smart Vacuum 

Cleaner Berbasis Arduino." Penelitian ini bertujuan untuk mengatasi 

permasalahan mobilitas yang ada pada vacuum cleaner dengan menggunakan 

teknologi berbasis Arduino. Dengan demikian, diharapkan penelitian ini dapat 

menghasilkan solusi yang lebih fleksibel dan efisien dalam hal mobilitas saat 

membersihkan debu atau kotoran. 

Harapan dari penelitian ini adalah bahwa dengan adanya pengembangan ini, 

akan membantu efisiensi pekerjaan rumah dengan menghemat waktu dan tenaga 

pengguna. Dengan membangun robot yang menggunakan propositional logic 

yang terintegrasi dengan sistem kontrol mikrokontroler, diharapkan robot tersebut 

dapat secara otomatis menjelajahi ruangan, menghindari rintangan, dan kembali 

ke jalur yang belum dilaluinya sebelumnya. Pengguna akan dapat membersihkan 

ruangan lebih efisien dan meningkatkan kenyamanan serta menghemat waktu 

yang dapat digunakan untuk aktivitas lainnya. 

1.2 Tujuan 

Adapun tujuan penelitian ini adalah : 

Melakukan Pengujian pada saat robot maju,berbelok, dan mundur serta 

menghitung nilai Error Pada robot 

 

1.3 Batasan Masalah 

 

Pembahasan penelitian ini dibatasi pada masalah sebagai berikut : 

Hanya Berfokus untuk Menganalisa Mobilitas pada Smart Vacuum 

Cleaner Berbasis Arduino. Dan menhitung nilai error pada robot 
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1.4 Sistematika Penulisan 

 

BAB 1 PENDAHULUAN 

Pada bab ini dijelaskan mengenai latar belakang, tujuan, batasan masalah 

dan sistematika penulisan. 

BAB 2 TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab ini dijelaskan tentang teori pendukung yang digunakan untuk 

pembahasan dan cara kerja dari alat dan bahan pendukung, serta karakteristik dari 

komponen-komponen pendukung. 

 BAB 3 METODE PENELITIAN 

Menjelaskan tetang metode yang digunakan, alat dan bahan yang 

digunakan, serta tahap – tahap melakukan penelitian dari awal sampai dengan 

selesai. 

BAB 4 HASIL DAN PEMBAHASAN 

Dalam bab ini akan dibahas hasil dan pembahasan dari Analisa Mobilitas 

pada Smart Vacuum Cleaner Berbasis Arduino. 

BAB 5 KESIMPULAN DAN SARAN 

Dalam bab ini akan dibahas kesimpulan dan saran dari hasil yang sudah 

dibuat
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