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ABSTRAK 

Pada penelitian sebelumnya telah dirancang robot avoider (halang rintang) 

menggunakan arduino nano sebagai mikrokontroller dan sebuah sensor ultrasonic 

sebagai penanda adanya benda yang menghalangi laju gerak robot tersebut, maka 

penulis telah merancang robot pembersih lantai otomatis dengan menggunakan 

Arduino uno sebagai mikrokontroller, dan sebuah module bluethoot untuk 

mengkoneksikan robot ke smartphone. 

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang sebuah robot pembersih 

lantai otomatis berbasis Arduino. Dalam perancangan robot ini memerlukan 

beberapa tahapan yaitu tahap perancangan elektrikal, dimana tahapan ini adalah 

melakukan perancangan alur seluruh komponen robot. Perancangan mekanikal, 

tahapan ini adalah melakukan perancangan seluruh komponen robot menjadi satu 

dan penulisan kode program. Dari hasil pengujian module bluethoot dapat 

terkoneksi dengan mudah, system penghisap debu pada robot bekerja dengan 

sempurna. Adapun saran dari peneliti diajukan bagi pengembangan berikutnya, 

yaitu: mengganti motor brushless yang memiliki daya putaran tinggi agar dapat 

memebersihkan berbagai macam kotoran. 

Kata kunci : Arduino, mikrokontroller, robot pembersih lantai, vacum. 

 

 

 



 

 

ABSTRACT 

 In previous research, an avoider robot (obstacle course) was designed using an 

Arduino nano as a microcontroller and an ultrasonic sensor as a marker for objects 

blocking the robot's movement speed, so the author has designed an automatic floor 

cleaning robot using an Arduino Uno as a microcontroller and a Bluetooth module. 

to connect the robot to a smartphone. The aim of this research is to design an 

Arduino-based automatic floor cleaning robot. In designing this robot, several 

stages are required, namely the electrical design stage, where this stage is 

designing the flow of all robot components. Mechanical design, this stage is 

designing all the robot components into one and writing the program code. From 

the test results, the Bluetooth module can be connected easily, the dust suction 

system on the robot works perfectly. The researchers put forward suggestions for 

further development, namely: replacing a brushless motor with a high rotational 

power so that it can clean various kinds of dirt. 

Keywords :Arduino, mikrokontroller, floor cleaning robots, vacuum. 
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PENDAHULUAN 

 



 
 

1. Latar Belakang 

Williams dan Sawyer, Pada tahun 2003 Williams dan Sawyer 

mendefinisikan Teknologi Informasi adalah teknologi yang menggabungkan 

komputasi (komputer) dengan jalur komunikasi berkecepatan tinggi yang 

membawa data, suara dan video. William dan Sawyer memberikan 

pemahaman tentang TI adalah kombinasi dari komputer yang berhubungan 

dengan saluran komunikasi dengan transmisi data kecepatan tinggi, baik 

dalam bentuk teks, audio dan video. Data dalam bentuk multimedia yang 

ditampung dengan menggunakan komputer[1]. 

Peralatan ini menggabungkan teknologi mekanik dan elektronik yang 

dirancang untuk membantu bahkan menggantikan pekerjaan manusia. 

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 

aktivitas di dalam ruangan daripada di luar ruangan. 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. Untuk itu penelitian ini diperlukan sebuah alat agar 

mempermudah pekerjaan manusia dalam melakukan kegiatan membersihkan 

diantaranya menghisap debu, mengepel, dan mengeringkan lantai didalam 

suatu ruangan dengan waktu yang telah ditentukan. 
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Kadir, Arduino merupakan perangkat keras sekaligus sebagai perangkat 

lunak yang memungkinkan siapa pun untuk membuat prototype rangkaian 

elektronik berbasis mikrokontroler dengan mudah dan cepat. Budiharto W 

(2010), Arduino UNO adalah pengendali mikro single-board yang bersifat 

open-source, diturunkan dari wiring platform, dirancang untuk memudahkan 

penggunaan elektronik dalam berbagai bidang. Perangkat kerasnya memiliki 

prosesor Atmel AVR dan perangkat lunaknya memiliki bahasa pemrograman 

sendiri. Arduino uno berfungsi sebagai pengontrol dari sebuah alat[2]. 

Yuliza dan Kholifah, Perkembangan pembuatan robot sudah sangat pesat 

hingga merambah dibidang teknologi elektronika dan mempengaruhi 

berbagai kehidupan masyarakat untuk melangkah lebih maju, praktis dan 

simple. Pada prinsipnya tujuan penciptaan robot adalah untuk mempermudah 

pekerjaan manusia, apalagi kemajuan zaman menuntut pekerjaan manusia 

yang efektif dan efisien. Pada perkembangan saat ini sudah banyak diciptakan 

berbagai macam robot. Contohnya adalah robot berkaki dan robot beroda 

yang belrgelrak otomatis ataulpuln yang dikelndalikan selcara manulal olelh 

manulsia mellaluli relmotel control. 

 

 

 

 

Robot melmiliki belrbagai fulngsi salah satulnya dapat melmbantul ataul 

melringankan pelkelrjaan manulsia dalam kelhidulpan selhari-hari khulsulsnya 

 



 
 

dalam melmbelrsihkan lantai. Melmbelrsihkan lantai adalah salah satul rultinitas 

yang wajib dikelrjakan di rulmah, di selkolah ataul di kantor. Pelkelrjaan ini tak 

culkulp hanya dikelrjakan selkali saja, telrkadang lantai haruls dibelrsihkan 

belbelrapa kali dalam selhari karelna kotoran 2 yang sellalul melnelmpell. Jika 

rulangan yang ingin dibelrsihkan kelcil, maka tidak telrlalul melngulras waktul dan 

telnaga manulsia, namuln selbaliknya jika rulangan yang ingin dibelrsihkan 

belsar, maka akan sangat melngulras waktul dan telnaga manulsia. ULntulk 

melngatasi pelrmasalahan telrselbult dibultulhkan selsulatul yang dapat melmbantul 

dan melringankan dalam melngelrjakan hal telrselbult, selsulatul yang dapat 

belkelrja selcara otomatis ulntulk melngelpell lantai yang dikontrol melnggulnakan 

mikrokontrolelr ardulino. Robot pelmbelrsih lantai akan dikontrol delngan 

mikrokontrolelr Ardulino ULno yang digabulngkan delngan selnsor dan 

pelrangkat lainnya selpelrti selnsor ulltarasonic selbagai pelnulnjulk jarak robot 

belrjalan ulntulk melnghindari adanya belntulran telrhadap belnda-belnda di 

delpan, kelmuldian robot 3 akan belrgelrak selcara otomatis delngan adanya 

Motor DC selkaliguls yang akan melnggelrakkan alat pelmbelrsih. 

Pada pelnellitian selbellulmnya tellah dirancang robot avoidelr (halang rintang) 

melnggulnakan ardulino nano selbagai mikrokontrollelr dan selbulah selnsor 

ulltrasonic selbagai pelnanda adanya belnda yang melnghalangi lajul gelrak robot 

telrselbult, maka pelnullis tellah melrancang robot pelmbelrsih lantai otomatis 

delngan melnggulnakan Ardulino ulno selbagai mikrokontrollelr, dan selbulah 

selnsor ulltrasonic selbagai pelndeltelksi adanya halangan. Robot ini julga 

dilelngkapi delngan selbulah motor brulshlelsh selbagai pelnghisap sampah dan 



 
 

dilelngkapi delngan tabulng kosong selbagai telmpat pelnyimpanan sampah[3]. 

Dari latar bellakang diatas maka pelnelliti melmbulat sulatul pelrancangan yang 

belrjuldull 

“PELRANCANGAN ROBOT PELMBELRSIH LANTAI BELRBASIS 

ARDULINO“. 

 

2. Idelntifikasi Masalah 

Pelmbahasan dalam pelnellitian kali ini akan melmbahas telntang 

pelrancangan robot pelmbelrsih lantai belrbasis Ardulino ULno yang dapat 

melmbelrsihkan rulangan yang lulas delngan waktul yang singkat. 

 

3. Rulmulsan Masalah 

Belrdasarkan latar bellakang diatas, maka telrdapat rulmulsan masalah, yaitul 

“Bagaimana melrancang robot pelmbelrsih lantai otomatis yang dapat 

mmbelrsihkan rulangan, agar dapat melnghelmat waktul delngan melnggulnakan 

modullel Bluleltooth ?” 

 

4. Batasan Masalah 

Pelmbahasan rancag robot pelmbelrsih lantai ini akan Melnggulnakan modullel 

Bluleltooth yang dapat dikonelksikkan kel smartphonel. 

 

5. Tuljulan Pelnellitian 

Adapuln tuljulan dari pelnellitian ini adalah ulntulk melrancang selbulah 



 
 

robot pelmbelrsih lantai otomatis belrbasis Ardulino ULno, dimana robot dapat 

belrgelrak dan melmbelrsihkan rulangan yang lulas agar dapat melnghelmat waktul.  

 

6. Manfaat Pelnellitian 

Dapat dijadikan bahan saran dan aculan, telrultama belrsangkultan 

delngan prodi. Dapat melmbantul pelkelrjaan rulmah tangga khulsuls nya 

melmbelrsihkan rulangan yang lulas selhingga dapat melnghelmat waktul dan 

telnaga. 

 

7. Sistelmatika Pelnellitian 

ULntulk melmahami lelbih jellas laporan ini, maka matelri – matelri yang 

telrtelra pada laporan skripsi pelnellitian ini dikellompokkan melnjadi sulb bab 

delngan sistelmatika pelnyampaian selbagai : 

BAB I PELNDAHULLULAN 

Belrisi telntang latar bellakang, idelntifikasi masalah, Batasan masalah, 

pelrulmulsan masalah, tuljulan manfaat pelnellitian, dan systelm pelnellitian. 

BAB II TINJAULAN PULSTAKA 

Bab ini belrisikan tinjaulan Pulstaka yang melnjellaskan informasi Speleldboath, 

Welb, dan pelnellitian selbellulmnya. 

BAB III MELTODEL PELNELLITIAN 

Bab ini melmbahas telntang manajelmeln pelnellitian, waktul pelnellitian, 

jadwal pelnellitian, kelrangka pelnellitian, meltodel pelngulmpullan

 data, dan meltodel pelngelmbangan systelm. 



 
 

 

BAB IV HASIL DAN PELMBAHASAN 

Bab ini melmbahas telntang pelmbahasan yang belrisi pelrancangan ellelktrikal, 

pelrancangan melkanikal, dan hasil pelnguljian robot. 

BAB V PELNULTULP 

Pada bab ini belrisi kelsimpullan dari hasil pelrancangan selbulah robot dan julga 

saran yang dibultulhkan olelh pelnullis. 
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