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Abstrak: Seiring perkembangan teknologi yang semakin maju, teknologi robot merupakan alat yang dapat
digunakan sebagai alat bantu manusia yang memiliki beberapa kelebihan. Kelebihan tersebut salah satunya
adalah dapat digunakan pada tempat-tempat yang tidak memungkinkan atau berbahaya bagi manusia. Dan juga
untuk membantu pekerjaan manusia, maka dibuatlah alat atau robot yang sebenarnya yang bukan lagi miniatur
ataupun prototipe.Penggunaan robot tidaklah lepas dari fungsi motor driver itu sendiri dan Arduino Uno.
Misalnya saja penggunaan robot pengendali Android yang dibuat ini, untuk mengerakkan motor dc tersebut,
kita harus menggunakan driver motor DC dengan agar jalan motor dapat maju, mundur dan berputar. Untuk
mengendalikan robot sudah menggunakan koneksi bluetooth dan dikendalikan dari smartphone Android.

Kata kunci: Robot, Driver, Mikrokontroler, Arduino Uno, Motor DC

PENDAHULUAN

Seiring dengan perkembangan teknologi
saat ini telah banyak aplikasi robot di dunia,
seperti robot beroda dan berkaki. Robot kini
telah banyak dikembangkan oleh perusahaan
perusahaan besar, hal ini dilakukan agar
mempermudah pekerjaan manusia dalam
melakukan semua pekerjaannya. Aplikasi
robot yang paling banyak dikembangkan di
teknologi robot yaitu robot beroda. Seiring
perkembangan teknologi yang semakin maju,
teknologi robot merupakan alat yang dapat
digunakan sebagai alat bantu manusia yang
memiliki  beberapa kelebihan. Kelebihan
tersebut salah  satunya adalah  dapat
mengangkat barang yang tidak mampu
dilakukan manusia secara periodik.dari suatu
tempat ke tempat lainnya.Penulis berkeinginan
membuat robot yang dikendalikan dengan
perintah  manusia  melalui  komunikasi
smartphone yang berbasis Android. Dengan
perintah yang kita berikan maka robot tersebut
akan bergerak dibarengi dengan sekalian
mengangkat barang pada bodi dari robot
tersebut. Bodinya dibuat mendatar sehingga
dapat kita meletakkan bahan atau barang
dengan baik. Dengan pusat kontrol adalah
sebuah mikrokontroler Arduino Uno yang
dikoneksi ke smartphone dengan perangkat
bluetooth. Setelah program di-download ke IC
control maka motor akan  berputar
menggerakan robot sesuai dengan perintah
suara yang diberikankan.
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Gambar 1. Kerangka Kerja

Uraian Kerangka Kerja

Berdasarkan  kerangka kerja pada
gambar 1 maka dapat diuraikan langkah kerja
sebagai berikut :

Pengumpulan Data

Studi ini dilakukan dengan
mengumpulkan data yang ada hubungannya
dengan penelitian ini yang bersifat teoritis
dengan cara membaca buku, majalah-majalah
dan tulisan yang berkaitan erat dengan
penelitian. Studi ini juga bertujuan untuk
menguatkan dasar-dasar pengerjaan penelitian
ini sehingga tidak terlepas dari ketentuan yang
berlaku.

Analisa Data
Analisis/analisa sistem adalah
penguraian dari suatu sistem informasi yang
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utuh kedalam bagian-bagian komponennya
dengan maksud untuk mengidentifikasikan dan
mengevaluasi permasalahan-permasalahan,
kesempatan-kesempatan, hambatan-hambatan
yang terjadi dan kebutuhan-kebutuhan yang
diharapkan  sehingga  dapat  diusulkan
perbaikan-perbaikan. Tahap ini dilakukan
dengan menganalisis kebutuhan-kebutuhan
serta analisis kelayakan untuk mendukung
“Penerapan Robot Pengangkat Barang dengan
Perintah Suara pada Berbasis Android”.

Perancangan Sistem

Desain didalam suatu sistem adalah
suatu kegiatan atau kerja untuk membuat
desain atau gambaran tentang sistem yang
akan  diimplementasikan. Tahap  desain
dilakukan dengan merancang suatu alat
pengangkat barang pada Ruang Kantor
Yayasan Royal Kisaran.

Implementasi Sistem

Implementasi sistem merupakan
prosedur yang dilakukan untuk menyelesaikan
desain sistem yang ada dalam dokumen desain
yang disetujui, menguji sistem dan memulai
sistem yang baru yang telah diperbaiki.
Dengan menerapkan sistem dapat kita ketahui
apa saja perlu diperbaiki sehingga sistem
bekerja secara continue dengan baik.

HASIL DAN PEMBAHASAN

Pengujian Sistem / Rangkaian

Alat kontrol yang akan di bangun adalah
untuk menghidupkan dua buah motor dc pada
robot mobilan yang bergerak maju, mundur,
belok kiri, belok kanan dan berhenti, sehingga
alat ini dapat mempermudah Kkita dalam
mengontrol robot dengan gerakan yang telah
ditentukan pada program. Dalam pengendalian
motor dc ini dilakukan menggunakan suara
dengan kata-kata yang telah disimpan didalam
IC mikrokontroler Arduino.

Pengujian Software (Perangkat Lunak)
Pengujian program ini dilakukan dengan
cara pertama dimana, Mikrokontroler
melakukan proses inisialisasi terlebih dahulu
sesuai dengan jenis Mikrokontroler yang
digunakan, untuk program ini khususnya
menggunakan Mikrokontroler Arduino Uno.
Setelah proses inisialisasi berhasil, selanjutnya
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adalah proses inisialisasi hubungan antara
mikrokontroler dengan rangkaian sistem yang
lainnya. Dibutuhkan juga setting port dari
sistem minimum yang dihubungkan ke laptop /
komputer, dengan memilih Com 11 digunakan
sebagai interface ke alatnya dan baud rate-nya
9600. Program ini akan bekerja pada saat
penginputan suara dengan kata-kata tertentu
pada smartphone Android voice control,
mikrokontroler  mendapatkan input  dari
pancaran frekuensi.

Perangkat lunak yang digunakan pada
sistem kontrol pengendalian motor dc dengan
menggunakan smartphone Android voice
control adalah pemprograman Arduino Ide
dengan bahasa C. setelah program dirancang
selanjutnya program tersebut di upload ke
mikrokontroler secara langsung melalui PC
atau laptop untuk menyimpan program ke chip
Arduino.

Untuk menguji program Yyang telah
dirancang berhasil dan sesuai yang Kkita
inginkan maka pada program sebelum di
compile apakah terjadi kesalahan atau error.

Rancangan program dapat kita lihat
pada gambar di bawah ini.

& abdi | Arduino 167 o =

File Edit Sketch Tools Help

// perintah dibawsh ini dapat anda sesuaiken dengan perintah anc +

Gambar 2. Ran'cangan Program Arduino Ide

Pengujian Hardware (Perangkat Keras)
Agar kita menghasilkan perancangan
alat bekerja sesuai dengan harapan yang di
inginkan berdasarkan program yang telah
dibuat maka di lakukan pengujian alat.
Pengujian perangkat keras ini di mulai dari
pengujian rangkaian mikrokontroler Arduino,
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pengujian koneksi smartphone ke Bluetooth
HC-05, pengujian power supply dan rangkaian
driver dan motor DC.

Pengujian Power Supply

Power supply yang digunakan adalah
catu daya gelombang penuh. Pengujian power
supply  dilakukan  dengan  memberikan
tegangan input bolak-balik (AC) 220 Volt
langsung dari PLN. Untuk tegangan output
dari trafo yang telah dihubungkan ke rangkaian
catu daya di lakukan pengukuran untuk tap 12-
CT-12 pada keluaran tegangan catu daya.

Tabel 1. Pengujian Power Supply

Tegzn Hambatan Teganga
No igput beban noutput  Ket
(AC) (ohm) (DC)
1 220V 1K 12 Stabil
2 220V 4K 12 Stabil
Tidak
3 220V 20 K 11.90 Stabil

Dalam pengujian power supply ini dapat
dilakukan dengan mengikuti seperti gambar
ini.

Gambar 3. Pengujian Power Supply

Pengujian Mikrokontroler

Pengujian Mikrokontoler ini dilakukan
dengan cara memprogram mikrokontoler
dengan menggunakan bahasa pemprograman
bahasa C dan menguji mikrokontoler yang
digunakan apakah bekerja sebagaimana
mestinya. Di bawah ini adalah gambar hasil
pengujian mikrokontroler.
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Gambar 4. Pengujian Mikrokontroler

Tegangan dari power supply (input) yang
diberikan ke Mikrokontroler bervarisi tidak
melewati tegangan dari mikrokontrolernya
kemudian di lakukan pengukuran tegangan
pada salah satu port output/input di pin VCC
dan Ground. Berikut ini tabel hasil pengukuran
percobaan mikrokontroler.

Tabel 2. Pengujian Sistem Minimum (Arduino

Uno)
Tegangan  Tegangan
No input output Keterangan
(AC) (DO
1 12V 5 Stabil
2 9V 4,5 Kuang Stabil
3 6V 4 Kurang Stabil
4 45V 3,5 Tidak Stabil

Pengujian Smartphone Android ke Bluetooth
HC-05

Untuk pengujian smartphone android
voice command yang dihubungkan ke
bluetooth dilakukan dengan membuat sistem
koneksi gelombang infra merah. Selanjutnya
koneksikan aplikasi ke bluetooth HC-05.

Setelah itu kita menekan tombol microphone

kemudian kita ucapkan kata-kata yang telah di

buat dalam program. Yang di butuhkan dalam

proses logika yang dihasilkan dari penekanan
tombol pada smartphone android control
adalah :

1. Bila ditekan tombol, kemudian Kkita
ucapkan kata “Maju” maka kedua motor
dc akan berputar ke kanan, maka robot
akan bergerak maju.

2. Bila di tekan tombol kemudian Kkita
ucapkan “Mundur” maka kedua motor dc
akan berputar ke Kkiri maka robot akan
berputar mundur

3. Bila di tekan tombol, kemudian kita
ucapkan kata :Belok kiri” maka motor dc
kiri berhenti sedangkan motor dc kanan
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berputar ke kanan, maka robot akan
bergerak belok Kiri.

4. Bila ditekan tombol, kemudian kita
ucapkan kata “Belok kanan” maka motor
dc kanan berhenti sedangkan motor dc
kiri berputar ke kanan, maka robot akan
bergerak belok kanan.

5. Bila tekan tombol, kemudian kita ucapkan
kata “Berhenti” maka robot berhenti.

1@ AMR_voic

Android Meets Robots
Voice Recognition

—
1 ;\
ENABLING BLUETOOTH |

Gambar 5. Pengujian Koneksi Smartphone
Android Voice Control ke Bluetooth

Pengujian Rangkaian Driver terhubung ke
Motor DC

Dalam pengujian driver dilakukan
dengan menekan tombol smartphone android
control, kemudian kita ucapkan”maju” driver
akan bekerja dan motor dc berputar kea rah
kanan, sebaliknya jika tombol, kemudian kita
ucapkan “mundur” maka driver akan bekerja
motor dc berputar ke arah kiri. Rangkaian
dapat di lihat pada gambar 3.5 di bawah ini :

Gambar 6. Pengujian Rangkaian Driver ke
Motor DC

Jika kita ucapkan “maju” maka driver
motor DC akan bekerja, kemudian kita
hubungkan multimeter ke rangkaian motor DC
untuk dapat mengukur tegangan yang masuk
ke driver sehingga motor DC dapat berputar.
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Tabel 3. Pengujian Driver

Tegang Daya
an Arus  Moto .
Gerakan Hasil Motor
No Robot Motor  Motor r DC

DC  (A) (Wat
(Volt) t)

1 Maju 5V 0,7 35 Kedua

motor DC
berputar ke
kanan
2 Mund 5V 0,7 355 Kedua
ur motor DC
berputar ke
Kiri
3 Belok 5V 0,35 1,75 Motor DC
kanan Kiri stop,
motor DC
kanan
berputar ke
kanan
4 Belok 5V 0,35 1,75 Motor DC
Kiri kanan stop,
motor DC
Kiri berputar
ke kanan
5 Berhe 5V 0 0 Kedua
nti motor DC
stop

Dinamo motor listrik DC

Spesifikasi :

Tegangan kerja=1-6V DC
Daya=0,35-0,40 A

Kecepatan rotasi = 17000 — 18000 rpm
(tegangan 3 Volt)

Hasil pengukuran arus berdasarkan
perhitungan :

Dimana :

P = Daya Motor DC (Watt)

I = Arus Motor DC (Ampere)

V = Tegangan Listrik (Volt)

Contoh perhitungan :

Dik:  Motor DC daya 4,8 Watt
Tegangan (Baterai) 6 Volt

Dit: Kuat Arus?

Jawab : | =P/\VV=4,8/6 =0,8 A

Untuk daya motor 9,6 Watt maka arusnya

menjadi=0,8x2=16 A

Pengujian Jarak Dalam Pengontrolan
Robot

Untuk menentukan berapa jarak antara
smartphone dengan robot untuk mengontrol
robot dapat dilakukan dengan mengukur jauh
dari kedua peralatan tersebut yang berlaku
sebagai transmitter dan receiver. Dapat dilihat
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pada tabel di bawah ini hasil pengujian jarak
antara smartphone dengan alat yang dibuat.

Tabel 4. Pengujian Jarak antara Smartphone
dengan Robot

No Jarak (m) Hasil Robot
1 2 Bergerak

2 4 Bergerak

3 6 Bergerak

4 8 Bergerak

5 10 Bergerak

6 13 dst Tidak Bergerak

Analisa Hasil

Pada perancangan alat kontrol motor DC
dengan menggunakan smartphone Android
Control ini secara keseluruhan terdiri dari
rangkaian gabungan mulai dari rangkaian
bluetotth HC-05, rangkaian mikrokontroler,
rangkaian relay dan motor DC vyang
dihubungkan secara menyeluruh sehingga
menjadi  alat  pengontrol yang dapat
mempermudah untuk mengontrol motor DC
untuk setiap gerakan. Mikrokontroler ini akan
memberikan arus pada setiap motor DC yang
bergerak pada masing-masing arah dengan
memberikan perintah dalam bentuk suara pada
smartphone untuk gerakan motor DC mana
yang hendak dinyalakan dengan mengucapkan
kata — kata yang diinginkan.

Dari hasil pengukuran arus pada
masing-masing motor DC berdasarkan tabel
pengujian driver bahwa alat tidak bisa
diterapkan pada pengontrolan motor AC pada
robot yang mampu mengangkat beban berat,
karena semua kekuatan kontrol arus berada
pada driver. Driver yang digunakan adalah
driver motor DC dengan kekuatan kontaknya
adalah 5 A. karena dengan daya motor AC
untuk 1000 Watt saja, arus yang mengalir
masih 80 berarti ini melebihi 5 A sebagai
batasan arus yang mengalir pada kontak driver.
Untuk menjadikan alat ini dapat digunakan
untuk menggerakkan motor AC maka perlu
ditambahkan dengan relay DC dengan
kekuatan arus maksimal 100 A vyang
dipasangnya setelah output dari rangkaian
driver motor DC.

Gambar di bawah ini adalah miniatur
alat keseluruhan sistem pengontrolan robot
dengan smartphone berbasis Android.
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Gambar 7. Tampilan Alat Keseluruhan

SIMPULAN

Dari pembahasan pada bab - bab
sebelumnya dapat diambil kesimpulan, yaitu :
1. Kontrol Motor DC dapat dilakukan

dengan jarak jauh sepanjang frekuensi
yang digunakan sebagai frekuensi
Bluetooth yaitu : 2,4 KHz pada frekuensi
ini dalam pengontrolan motor DC dapat
dilakukan dengan baik sejauh maksimal
10 m,

2. Pada sistem ini untuk daya atau
kemampuan dalam pengontrolan motor
DC di tentukan oleh kekuatan harus pada
driver yang terhubung langsung ke motor
DC,

3. Dibandingkan dengan pengontrol yang
lain seperti menggunakan remote control
maka pengontrol robot yang berbasis
android ini lebih baik karena dapat
dikontrol dengan jarak yang lebih jauh,

4. Untuk menjadikan alat ini untuk skala
daya yang lebih besar dibutuhkan relay
DC 24 Volt sehingga driver motor DC
yang bagian keluarannya dihubungkan ke
kotakor atau relay DC.
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