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RINGKASAN 

 

 

Teknologi robot berkembang dengan pesat. Saat ini robot yang dikembangkan 

mendekati fungsi yang dilakukan manusia dalam hal bergerak, berbicara bahkan 

dalam hal berfikir. Salah satu sensor yang hampir selalu ada adalah sensor jarak 

(ultrasonic). Robot yang dapat bergerak membutuhkan sensor jarak yang lebih 

banyak sesuai dengan arah yang akan dilalui. Semakin banyak sensor juga 

membutuhkan microcontroller dengan jumlah pin yang banyak pula. Penyusunan 

algoritma mekanisme gerak pemrograman mikrocontroller seperti arduino juga 

semakin rumit.  

Selama ini sensor ultrasonic dipasang mengarah lurus kedepan sehingga penghalang 

pada bagian sudut atau dapat berupa lembaran seperti daun pintu, sangat mungkin 

terjadi tabrakan karena terletak diluar coverage area sensor ultrasonic. 

Penelitian ini akan menghasilkan mobil robot dengan menerapkan redirection sensor 

ultrasonic dari hasil penelitian tahun sebelumnya. Hasil akhir penelitian ini adalah 

mobile robot dengan menerapkan konsep redirection/penetuan arah sensor ultrasonik 

dengan model sensor menyilang. Tujuan jangka panjang penelitian ini akan 

mengarah kepada efisiensi jumlah sensor pada implementasi sensor pada mobil 

robot. Hasil penelitian yang dilakukan ditargetkan bisa masuk ke Electrical 

Engineering Computer and Informatic Conference (http://eecsi.org) (Accepted) 

 

Kata Kunci :  Ultrasonic, Microcontroller, Arduino, mobile robot 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://eecsi.org/


1 
 

BAB 1. PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar belakang  

Robot tersebut mampu berfikir menentukan apa yang harus dilakukan berdasarkan 

masukan dari sensor yang dipasang. Salah satu sensor yang hampir selalu ada 

adalah sensor jarak. Sensor ultrasonic adalah sensor yang menggunakan 

gelombang mekanik longitudinal dengan frekuensi antara 40–50 KHz  yang 

digunakan untuk memperkirakan jarak kemudian menentukan tindakan misalnya 

belok kiri atau kanan, maju atau mundur. 

Selama ini sensor ultrasonic dipasang mengarah lurus kedepan dengan posisi di 

tengah, sisi kanan dan kiri tergantung medan yang akan dilalui. Penghalang yang 

dihadapi adalah bidang datar, sehingga tidak masalah dengan sensor yang 

dipasang lurus kedepan. Pada kenyataannya di lapangan tidak selalu penghalang 

berupa bidang datar saja. Penghalang pada bagian sudut atau dapat berupa 

lembaran seperti daun pintu, sehingga sangat mungkin ada bagian diluar coverage 

area sensor ultrasonic seperti gambar 1.  Hal ini yang dapat menyebabkan 

tabrakan antara robot dengan penghalang. 

 

 
Gambar 1.1.  Penghalang bidang sudut lembaran 

Pada penelitian tahun sebelumnya dihasilkan sebuah prototipe autonomous mobile 

robot dengan konsep redirection sensor. Redirection sensor ultrasonic yang 



 

 

 
 

optimal adalah berkisar antara 30-65
0 

dari garis sejajar antara 2 sensor yang 

dipasang. Pengujian dilakukan dengan perubahan sudut sebesar 10
0
.  

Penelitian selanjutnya adalah pengujian dengan sudut yang lebih kecil lagi fokus 

pada derajat optimal sehingga didapatkan sudut yang lebih optimal lagi. Sebagai 

target akhir penelitian ini adalah membuat mobile robot dengan menerapkan 

konsep redirection sensor ultrasonic 

1.2. Tujuan  

Tujuan penelitian ini adalah menghasilkan sebuah mobile robot dengan 

menerapkan konsep redirection sensor ultrasonik, yang dapat mengenali kondisi 

jalan dengan berbagai rintangan benda di sekitarnya.   

1.3.  Kontribusi penelitian yang diusulkan terhadap visi institusi 

a. Kondisi Magelang saat ini, teknologi informasi dituntut untuk mampu 

memenuhi kebutuhan sektor industri, politik, pariwisata, ekonomi, 

pertahanan, dll dengan layanan yang cepat dan akurasi tinggi. TIK 

menawarkan potensi yang luar biasa dalam semua aspek.  

b. Usulan Riset, TIK mampu mendukung cara-cara baru dalam melakukan 

sesuatu dengan lebih produktif, efektif, efisien, aman, dan akurat. 

c. Target capaian, menghasilkan sebuah mobile robot dengan 

menerapkan konsep redirection sensor ultrasonik, yang dapat mengenali 

kondisi jalan dengan berbagai rintangan benda di sekitarnya.   

d. Skenario riset terhadap RIP dan IPTEK 

06.15: Riset lain terkait industri, transportasi, dan teknologi informasi. 

Terhadap IPTEK, terciptanya sebuah mobil robot yang dapat 

mengenali lingkungan sekitar dalam melakukan aktivitas tanpa 

mengalami kendala tabrakan dengan benda-benda disekitarnya. 

 

  



 

 

 
 

BAB 2. TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1. State of Art 

Arduino adalah sebuah produk design system minimum mikrokontroler  yang di 

buka secara bebas. Arduino menggunakan  bahasa  pemrograman  C  yang  telah 

dimodifikasi dan sudah ditanamkan programmer bootloader yang berfungsi untuk 

menyembatani antara software compiler arduino dengan mikrokontroler 

(Masinambow, Najoan, & Lumenta, 2014). 

Penelitian yang dilakuan (Nuryanto & Widiyanto, 2016) yang menghasilkan 

sebuah robot bergerak (autonomous mobile robot) yang dapat bergerak sendiri 

dan mampu menghindari halangan. Supaya  robot bergerak, setting kecepatan 

robot dipicu menggunakan android pada proses pairing bluetooth.   

Penelitian tersebut merupakan lanjutan dari penelitian sebelumnya (Widiyanto & 

Nuryanto, 2015) yang meneliti komunikasi antara arduino dan android dengan 

memodifikasi mobil RC mainan yang dikontrol melalui smartphone android 

melalui koneksi bluetooth. Kesimpulan penelitian ini menunjukkan bahwa 

kecepatan proses pairing bluetooth lebih dipengaruhi oleh versi android dibanding 

dengan jarak antara arduino dan android.  

(Sugiarto, Un Tung, & Rahman, 2010) adalah salah satu referensi penentuan 

kecepatan motor dengan menggunakan algoritma fuzzy logic. Hasilnya robot dapat 

menelusuri jalur labirin secara real-time dengan lebih aman. Penelitian ini 

menjadi refrensi pennetuan kecepatan hasil penelitian ini, supaya tidak perlu 

menguji kecepatan mobile robot terlebih dahulu. 

Pemanfaatan fungsi trigonometri dilakukan pula oleh (Prabowo, Widiyantara, & 

Susanto, 2014) dengan menggunakan fungsi trigonometri Tangen. Fungsi 

trigonometri Sinus dimanfaatkan pula oleh (Juan, Zhihong, & Minglian, 2014) 

untuk melakukan proses automatic tracking system terhadap obyek bergerak. 

Mobile robot bergerak sesuai arah tujuan robot dengan membaca kompas 

kemudian dihitung dengan rumus trigonometri (Tan)..  

Navigasi mobile robot menggunakan 3 buah sensor ultrasonic yang terpasang 

pada bagian depan dan samping kanan dan kiri. Penentuan arah belokan dilakukan 

dengan membandingkan perhitungan sensor ultrasonic kanan, kiri dan tengah 

dengan metode wall-following (Lim, Lee, Tewolde, & Kwon, 2014). Sensor 

menggunakan smartphone  seperti  kamera, gyroscope, dan accelerometer 

sehingga biaya yang dikeluartkan lebih murah.  



 

 

 
 

Penelitian menggunakan 8 buah sensor ultrasonik yang dipasang pada posisi 

depan, kanan dan kiri yang dilakukan oleh (Nurmaini Siti, 2009) seperti gambar 

2.1. Mobile robot diuji dengan halangan datar dan halangan silinder dengan 

perhitungan jarak 10-40 cm dan sudut 30
0
 - 65

0 
 terhadap halangan dengan error 

1,64% - 6,25 %. Pada sudut  15
0
 - 20

0 
menunjukkan halangan datar dan halangan 

silinder menghasilkan data yang sama. 

 

Gambar 2.1. posisi pemasangan 8 sensor ultrasonic 

Penelitian tahun sebelumnya mengkombinasikan hasil-hasil penelitian 

sebelumnya, sehingga pengujian yang dilakukan tidak melibatkan terlalu banyak 

proses pengujian.  Pada tahun ini menerapkan hasil penelitian sebelumnya 

(Nuryanto, Widiyanto, & Burhanudin, 2016) dalam bentuk mobile robot dan 

pengujian dilapangan 

2.2. Trigonometry 

Untuk menentukan arah belokan diperlukan perkiraan jarak antara mobile  robot 

dengan penghalang dengan menggunakan 2 sensor ultrasonic kiri dan kanan yang 

membentuk 2 segitiga siku-siku (gambar 2.2).  

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.2. skema pemasangan 2 sensor ultrasonic 

Untuk memperkirakan jarak mobile robot dengan penghalang misalnya dinding 

menggunakan fungsi trigonometri yaitu sinus (persamaan 1) dan hukum 

phytagoras (persamaan 2)  
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           (2) 
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Pada saat mobile robot ada penghalang, sensor ultrasonic akan memperkirakan 

jarak dari sensor ke penghalang. Penghalang X akan terdeteksi oleh sensor 1, 

perkiraan jarak dari sensor menjadi sisi miring (C1), untuk mencari panjang sisi 

tinggi (A1) menggunakan fungsi trigonometri Sinus. Panjang alas adalah jarak 

antara sensor dengan garis yang ditarik tegak lurus dari penghalang (P + B1) 

sehingga membentuk segitiga siku-siku dan berlaku hukum phytagoras. Jarak alas 

terdiri dari lebar mobile robot dan jarak sisi robot dengan penghalang sehingga 

rumus dapat diturunkan sebagai berikut : 

A12 + (B1+P)2  =  C12 

(B1 + P)2  =  C12 - A12  

B1 + P  =  √           

Untuk menghitung jarak mobile robot dengan penghalang disampingnya menjadi  

persamaan 3 

B1  =  √          – P  (3) 

 

2.3. Kerangka Konsep  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Tahun Pertama 

 

 

 

 

Gambar 2.2. Bagan Alur Penelitian 

Perumusan dan 

analisis:   

 

Model redirection sensor 

jarak dengan 

menggunakan metode 
yang tepat. Rencananya 

menerapkan konsep 

trigonometri 
 

 

Langkah 1 

Perakitan dan 

implementasi alat:   

 

Kajian teoritis digunakan 

untuk merancang sebuah 
alat dan dirakit sebagai 

media uji 

Langkah 2 

Langkah 3 

Pengujian 

laboratorium:   
 
Metode experimental dan 
prototyping digunakan untuk 
menguji kajian teoritis di 
laboratorium yang 
dikondisikan. 

output 

 

Ditentukan 

redirection yang tepat 

untuk autonomous 

mobile robot 

TAHUN I 

Pengujian lapangan :  

 
Metode experimental dan prototyping  masih 
digunakan disesuaikan dengan kondisi nyata 
dilapangan.  
Penambahan sensor dan kamera untuk lebih 
melengkapi autonomous mobile robot 

Langkah 1 

Evaluasi :  
  

Evaluasi hasil pengujian menghasilkan 

sebuah autonomous mobile robot dengan 

sensor jarak yang efisien  

Langkah 2 
output 

purwarupa 

autonomous mobile 

robot dengan sensor 

menyilang 

TAHUN 2 



 

 

 
 

BAB 3. METODE PENELITIAN 

 

3.1. Pentahapan Penelitian 

Buat bagan penelitian secara utuh dengan pentahapan yang jelas, mulai dari awal 

bagaimana proses dan luarannya, dimana akan dilaksanakan, dan indikator 

capaian yang terukur.  
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3. Rancangan mobile 
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Gambar 3.1. Peta tahap penelitian 



 

 

 
 

3.2. Persiapan Penelitian 

Hasil penelitian tahun sebelumnya disesuaikan dengan penelitian dan teknologi 

terkini. Hasil analisis digunakan sebagai bahan untuk merancang mobile robot 

yang akan dibuat. 

3.3. Implementasi 

Perakitan mobile robot dilakukan bersama dengan mahasiswa dibawah bimbingan 

peneliti. Peneliti berkolaborasi dengan mahasiswa dalam menentukan material dan 

model mobile robot yang disesuaikan dengan model pengujian yang akan 

dilakuakan. Mahasiswa juga terlibat dalam pembuatan aplikasi kontrol mobile 

robot.  

3.4. Pengujian 

Pengujian lebih banyak melibatkan mahasiswa baik pengujian laboratorium 

maupun pengujian lapangan. Peneliti memberikan arahan bagaimana proses 

pengujian sedangkan mahasiswa membantu proses pengujian serta mencatat hasil 

pengujian 

3.5. Publikasi Hasil Penelitian 

Peneliti melakukan analisis hasil pengujian dan interprestasi pengujian data serta 

mempersiapkan naskah publikasi sebagai salah satu luaran penelitian. 

 



 

 

 
 

BAB 4. BIAYA DAN JADWAL PENELITIAN 

 

 

4.1. Anggaran Biaya 

Tabel 4.1.1 Anggaran biaya 

No JenisPengeluaran Biaya (Rp) 

1 Honor peneliti Rp.     1.840.000 

2 Peralatan penunjang  dan bahan habis pakai   Rp.        870.000 

3 Pengujian Rp.        970.000 

4 Lain lain (Publikasi) Rp.     2.020.000 

 Jumlah Rp.     5.500.000 

 

 

4.2. Jadwal Kegiatan 

Tabel 4.2.1 Jadwal kegiatan 

No Kegiatan Bulan 1 Bulan 2 Bulan 3 Bulan 4 Bulan 5 

1 
Persiapan 

Penelitian 
                    

2 Implementasi                      

3 Pengujian                      

4 Publikasi Hasil 

Penelitian 
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Bak Sampah Alat pendukung buah 70.000Rp          70.000Rp              

870.000Rp            
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Nama Kegiatan Jenis Pengujian Harga Satuan
Jumlah Harga 
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D. Lain-lain

Kegiatan Justifikasi Harga Satuan
Jumlah Biaya 

Lain-lain

Pelaporan

pembuatan laporan & 

penggandaan paket 200.000Rp        200.000Rp            

Proceeding 

Usulan ke Proceeding 

Intl paket 2.000.000Rp      2.000.000Rp         

2.200.000Rp         

5.500.000Rp   

Kuantitas

Subtotal (E )

TOTAL ANGGARAN

A. Honor
Waktu 

(Jam/Mi

Subtotal (A)

Kuantitas

Subtotal (B)

Kuantitas

Subtotal (D)
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Semua data yang saya isikan dan tercantum dalam biodata ini adalah benar dan dapat 

dipertanggungjawabkan secara hukum. Apabila di kemudian hari ternyata dijumpai 

ketidak-sesuaian dengan kenyataan, saya sanggup menerima sanksi.  

Demikian biodata ini saya buat dengan sebenarnya untuk memenuhi salah satu 

persyaratan dalam pengajuan Penelitian 

Magelang, 20 April 2017 

Pengusul,  

 

 

 (Nuryanto, ST., M.Kom)  

  

No 
Nama Temu 

Ilmiah/Seminar 
Judul Artikel Ilmiah Waktu &Tempat 

1 

Seminar Nasional Milad ke 

49 UM Magelang  

Model Pengujian 

Keamanan Jaringan 

pada Wireless Local 

Area Network 

(WLAN) 

2013/ UM Magelang 

2 

Seminar Nasional Milad ke 

50 UM Magelang  

Digital Dakwah 

Menggunakan 

Perangkat Mobile 
2014/ UM Magelang 

3 

Seminar Nasional di UNY 

Yogyakarta 

Pencarian Data 

Pengungsi Pada 

Databse PMI 

Menggunakan 

Algoritma Biner  

(Studi Kasus di PMI 

Kota Magelang) 

2015/Unjversitas Negeri 

Yogyakarta 

4 

Seminar Nasional di 

AMIKOM Yogyakarta 

Rancang Bangun 

Mobile Robot 2wd 

Dengan 2 Sensor Hc-

Srf05 Untuk 

Menentukan Arah 

Belokan 

2015/AMIKOM 

Yogyakarta 
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Bidang 
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1 Nuryanto, ST, M.Kom Teknik 

Informatika (S1) 

Robotic 8 Desain mobile robot 
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Informatika (S1) 

MIPA 8 Konsep perhitungan 

matematis 

3 Raka Yosyach Pratama Teknik 
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4 Najib Samsul Rizal Teknik 

Informatika (S1) 
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RESPONS TERHADAP KOMENTAR DAN SARAN REVIEWER 

A. 

Pertanyaan atau saran reviewer Tanggapan atau perbaikan yang telah dilakukan 

Judul Cukup bagus, namun judul 

kurang memberikan informasi dan 

gambaran utuh tentang penelitian 

(yang akan) dilakukan. (kata kunci 

ringkasan belum selaras dengan 

judul penelitian)  

Judul yang semula redirection diganti Penentuan 

Arah Sensor 

Ringkasan Cukup bagus, namun 

tujuan jangka panjang dan target 

spesifik dari penelitian ini belum 

terlihat. 

Tujuan jangka panjang penelitian ini akan mengarah 

kepada efisiensi jumlah sensor pada implementasi 

sensor pada mobil robot. 

Latar Belakang Permasalahan 

IPTEK yang dikemukakan akan 

lebih kuat jika didasarkan pada 

kegiatan penelitian yang sudah 

dilakukan peneliti sebelumnya. 

Sesuatu yang luput dari perhatian 

peneliti sebelumnya dan solusi / 

usulan yang merupakanhasil dar 

ikritikilmiah belum terlihat jelas. 

Kritik ilmiah pada latar belakang terletak pada : 

Penghalang yang dihadapi adalah bidang datar, 

sehingga tidak masalah dengan sensor yang 

dipasang lurus kedepan. Pada kenyataannya di 

lapangan tidak selalu penghalang berupa bidang 

datar saja. Penghalang pada bagian sudut atau 

dapat berupa lembaran seperti daun pintu, 

sehingga sangat mungkin ada bagian diluar 

coverage area sensor ultrasonic seperti gambar 1.  

Hal ini yang dapat menyebabkan tabrakan antara 

robot dengan penghalang. 

 

Tujuan spesifik yang ingin dicapai 

dari latar belakang permasalahan 

yang diangkat belum begitu 

terlihat (pengembangan dan 

perbaikan yang diharapkan). 

Tujuan : menghasilkan sebuah mobile robot dengan 

menerapkan konsep redirection sensor ultrasonik, yang 

dapat mengenali kondisi jalan dengan berbagai 

rintangan benda di sekitarnya.   

Kontribusi Belum Nampak 

keunggulan dari kontribusi yang 

ditawarkan (dari hasil kritik ilmiah 

penelitian sebelumnya) 

Kontribusi Penelitian selanjutnya adalah 

pengujian dengan sudut yang lebih kecil lagi fokus 

pada derajat optimal sehingga didapatkan sudut 

yang lebih optimal lagi. Sebagai target akhir 

penelitian ini adalah membuat mobile robot 

dengan menerapkan konsep redirection sensor 

ultrasonic yang dapat mengenali kondisi jalan 

dengan berbagai rintangan benda di sekitarnya.   

 

Tinjauan pustaka (primer) terkait 

sensor sebagai kata kunci 

Karena ini tahun kedua masih sama sepeerti penelitian 

di tahun pertama 



 

 

 
 

penelitian ini perlu dikuatkan lagi. 

Hasil akhir dari tinjauan pustaka 

yang berupa hypothesis penelitian 

belum begitu terlihat. 

 

B. 

Pertanyaan atau saran reviewer Tanggapan atau perbaikan yang telah dilakukan 

Halaman administrasi depan jenis 

font dan ukuran sesuaikan dengan 

panduan 

 

Penomoran halamanSesuaikan 

panduan 

Sudah kami sesuaikan 

 

 

C.  

Pertanyaan atau saran reviewer Tanggapan atau perbaikan yang telah dilakukan 

Anggaran Ok ( perlu 

dipertimbangkan biaya publiksi 

yang lebih murah dan memiliki 

factor dampak yang lebih besar) 

Biaya publikasi sudah terbayar 2 juta rupiah 

Accepted (http://eecsi.org) 

Jadwal belum disusun berdasarkan 

tahapan penyelesaian 

pemasalahan penelitian. 

Sudah kami sesuaikan 
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