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ROBOT TANAM KEDELAI
Nasron Habibulloh
Program Studi Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas
Muhammadiyah Ponorogo
e-mail : nasronl 148(@gmail.com

ABSTRAK

Kedelai merupakan salah satu sumber protein nabati yang ada di Indonesia. Akan
tetapi pertanian kedelai di Indonesia mengalami penurunan salah satunya dikarenakan
minat petani untuk menanam kedelai menurun karena proses penanaman kedelai yang
melelahkan dan menghabiskan banyak waktu. Dari penelitian ini dihasilkan robot penanam
kedelai otomatis dengan mikrokontroler arduino yang dikendalikan jarak jauh dengan
koneksi Bluetooth. Pengguna dapat mengatur jarak tanam melalui aplikasi smartphone.
Proses penanaman robot ini dimulai dari pengukuran jarak tanam dengan menggunakan
timer waktu yang digunakan untuk mengatur.lama jalan motor dc, pembuatan lubang
tanam dan untuk memasukan bernih-menggunakan-motor servo. Berdasarkan pengujian
yang telah dilakukan, hasil yang didapatkan adalah berupa kepresisian jarak tanam antar
kedelai, perbedaan antara penanaman-manual dengan menggunakan robot ini adalah waktu
yang dibutuhkan robot ini sedikit lebih lama dibandingkan dengan penanaman manual,
akan tetapi biaya yang dikeluarkan jauh lebih sedikit dibanding proses penanaman manual.

Kata Kunci : Kedelai, Smartphone, Bluetooth, Arduino, Servo

xii



KATA PENGANTAR

Segala puji bagi Allah SWT yang selalu memberikan rahmat dan hidayah-Nya serta

nikmat yang tak terhingga, sehingga penulis dapat menyelesaikan tugas akhir ini dengén

judul “Robot Tanam Kedelai” sebagai salah satu syarat untuk mencapai gelar Sarjana pada

Fakultas Teknik Universitas Muhammadiyah Ponorogo. Dalam penyusunan tugas akhir

ini, penulis sadar bahwa tanpa bantuan dan bimbingan dari berbagai pihak maka tugas

akhir ini sulit untuk terwujud. Untuk itu dalam kesempatan ini penulis ingin

menyampaikan ucapan terima kasih yang sebesar- basarnya kepada:

1.

Bapak Edy Kurniawan, S.T., M.T. Selaku Dekan Fakultas Teknik Universitas
Muhammadiya Ponorogo.

Bapak Didik Riyanto, S.T., M.kom. Selaku Ketua Prodi Teknik Elektro Universitas
Muhammadiyah Ponorogo.

Kedua orang tua dan keluarga, yang selalu mendo’akan, serta memberikan
dukungan baik moril maupun materil.

Ibu Desriyanti S.T., M.Kom. Selaku Pembimbing I yang telah meluangkan waktu
dan membimbing penulis dalam penyusunan tugas akhir ini.

Ibu Rhesma Intan Vidyastari S.T., M.Kom. Selaku Pembimbing II yang telah
gas akhir

:

dan memberi masukan I(Pnndn nenulis dalam men

ARANARL i rY J n vy

ini.
Rekan - rekan angkatan 2016, dan semua pihak yang telah membantu memberikan

semangat dan dorongan selama penyusunan tugas akhir ini.

Penulis menyadari sepenuhnya bahwa dalam penyusunan tugas akhir ini masih

banyak kekurangan, untuk itu dengan segala kerendahan hati penulis mengharapkan saran

dan kritik yang sifatnya membangun guna memperbaiki tugas akhir ini. Akhir kata semoga

tugas akhir ini dapat menambah ilmu pengetahuan dan bermanfaat bagi semua pihak yang

membacanya.

Ponorogo, 19 Juny, 2023

Habibulloh

xiii



DAFTAR ISI

Halaman JUdUl .......ooooiiii e e i
Halaman Pengesahan ...........ccccooiiiiiiiii ittt i
Lembar Persetujuan Pengganti Tugas Akhir Mahasiswa.........ccccceeviieeeiieenieecciee e, 1ii
Pernyataan Orisinalitas SKIIPST......ccueecieriieiiierieeiieeie ettt v
Halaman Berita Acara UJIAN ........ccc.eecuieiiieiiieiieeiiesie ettt st e sseeeseesnaeensee e v
Berita Acara BIimbingan SKIIPST ....ccccveieiiiieiiieciiecieesee et e vi
ADSITAK <.ttt ettt ettt e b e eaee xii
Kata PENGANTAT.......cciiiiiiiiieiiecieeee ettt ettt et e st eeteesabe e bt e snbeeseeenaeenneeenes xiii
DIAftar ST .eneeeiiieeiee e ettt st Xiv
Daftar GAMDAT .....c..cooiuiiiiiiiie 0T ettt ettt ettt et st b et Xvi
Daftar Tabel .....c..ooiiiii s e et Bttt ettt e b e s Xvii
Daftar Lampiran ............occciiinneeieimme oneesuessssuesstes i esueesenessinsbaseenseesnseesseessseesseessesssees Xviii
Bab I Pendahuluan .... % NG S or = ... IR PN .......covernrenreenennees 1
1.1. Latar belay/aSlr St 4 4. oSN T . R RN, ....................... 1
1.2. Perumusan masalah ...ttt 2
1.3, Tujuan PENEIILIAN ..........ccoiieiiiiiiiieitreeaneasasassasetsaannaeanseensaesnseessnassnssnbesesseesseesssennses 2
1.4. Manfaat il N/ WA alsell . S Y . ................... 2
Bab II Tinjauan PUSTaKa .......c.cceioer ittt ais i e eeeaeesannaeessaaaanns e eneaeeensaeesnneeennnes 3
2.1. Penelitian terdahulil ..o .o i e e e 3
2.2. Penanaman KEAEIA1 .. ...evueiue i oo ittt ettt et 4
2.3 RODOT et sttt ettt ettt et saneane e GRb e e e sne et sheenaeenteeate bt eteeneeneeenne 4
2.4. Arduino .......... \ N A N O N =B O RN /. ... 5
2.5. MOAUI BIUCIOOLN ... o iismmannssseeeeaeieeseees e ssnnsssss88 e e s eaeennseeessseeensseesssseessseesseens 6
2.6, MOLOT DITIVET ...oiniiiiiieiiie ettt ettt et st e e s e e 6
2.7. Gearbox MOtOr DC ......oouiiiiiiiiiiiieieeeeeee e 7
2.8, MOLOT SEIVO .eiiiiiiiieiiie ettt ettt ettt st et e b e e eees 7
RN o) o B U1 0S) 1110 ) RSP PRSP 8
Bab III Desain ALAt .......cc..ooiiiiiiiiieeee ettt st 10
3.1 DESAIN ALAL ..ottt 10
3.2. Cara Kerja RODOL .....coiiiiiiiiiieiie ettt e 12
3.3. FIOWChArt RODOL ......eiiiiiiiieieee e 13
Bab IV Analisa Dan Pembahasan............c.ccoooiiiiiiiiiiiieee e 14
4.1. Pembuatan Hardware ..............c.coccecevieiiiiiinieiieiesesieee sttt 14



a. Pembuatan Kerangka RODOt ........cccoieiiiiiiiiiiiiiiicieeceeeeeeee e 14

b. Pembuatan Rangkaian Elektronik Robot ..........c.ccccoviiiiiiiiiiiiniiiiiiiceee 15

4.2. Pembuatan SOffWAFe ............ccueeeiuiieiiii et 15

A. APLIKAST STAFIPRONE ...t 15

b. LiStiNg PTrO@ram ........cccccioiiiiiiiiieciicie ettt 16

4.3. Rangkaian Keseluruhan AKRIT............coooiiiiiiiiiiiniiiiiieccceee e 20
4.4, Tahap PeNGUIIAN ......ocoiiiiieiiie et e e e e e e et e e saaeesneee e 21

A, Tujuan Pengujian .........cccceiiiiieeiiie ettt e et ire e e e e nae e 21

b. Langkah Pengujian ..........ccccccooviiiiiiiiiiiiiiiieiee et 21

C. Hasil PENGUJIAN ...c.oiiiiiiiiiiiciiece ettt 22

d. Analisa Data ......oocooiiiii et i e 25

Bab V KeSTMPUIAN ......veiiiiiieie ittt et ee st e snae e e bas e e eeteeeeaveeeseaeeeneaeeessaeessnneesnseeennnes 26
5.1. Kesimpulan .......... /ol Sve. BLALE ¥ & BF BN .......oocovirrrinriennriareriaees 26
5.2. Saran ............ A0 N S P R PN e 26
Daftar PUStaka ... ettt ettt st e e adhaeeane i Tttt ettt 27
Lampiran ......... (S FOE .} 2R\ N\ LT/ A ) ... ............ 28

XV



DAFTAR GAMBAR

Gambar 2.1 ATUINO UNO ..coviiiiiiiiiiieeie ettt ettt et st ebeesate e 5
Gambar 2.2 Modul Bluetooth HC-05 ..ottt 6
Gambar 2.3 Driver Motor L298N ......couiiiiiiiiieieeieseeeeee et 6
Gambar 2.4 Gearbox Motor DC ........oiiiiiiiiiiiiiiieseeceee e 7
Gambar 2.5 MOLOT SEIVO ..ccuviiiiiiiiiiiie ettt ettt st b et 8
GaAMDAL 2.6 APD IHVEHLOT ..o e e ae e etae e svae e ssaee e saeessaeeesaaesnseeennnes 9
Gambar 3.1 Diagram Blok Hardware .............cccccoeiiiiiiiiiiiiiieiecececceee e 10
Gambar 3.2 Desain Robot Tanam Kedelai ..........ccocevieiiriiniiniiiiiieeccceeeen 11
Gambar 3.3 Desain Wiring Robot Tanam,Kedelai...cc...........ccceeveviieniiieiiiiiiieeieeeeeee 11
Gambar 3.4 Flowchart Robot Penanam Kedelai Otomatis .:..........cccceeveieniiniennenniennen. 13
Gambar 4.1 Kerangka Robot Penanam Kedelai...........cciooeiiiiiine e, 14
Gambar 4.2 Rangkaian elektronik yang sudah dipasang pada rangka.................cccceennee.. 15
Gambar 4.3 Tampilan Pada Aplikasi Smartphone ..........c.....coeeeiiieioiie i e 15
Gambar 4.4 Rangkaian Keseluruhan Robot Penanam Kedelai ...................c.oocoee 21
Gambar 4.5 Tampilan aplikasi robot sebelum dan sesudah terhubung ............................. 22

Gambar 4.6 Kondisi Robot Setelah Dinyalakan Dan Menunggu Perintah Smartphone.... 22

Gambar 4.7 Kondisi Robot Tampak Belakang..........cccccoeiviiiiiiiiie i e 22
Gambar 4.8 Kondisi Robot Membuat Lubang Penanaman...........ccccc.ieveeeieeecieecneeenee, 23
Gambar 4.9 Jarak Tanam Kedelai Dengan Input 20Cm............cccceeveeeiinniienieniieieeieene. 23

Xvi



Tabel 4.1 Jarak Tanam Kedelai
Tabel 4.2 Perbandingan Tanam

DAFTAR TABEL

Xvii



DAFTAR LAMPIRAN

Surat Keterangan Similiarity Check Karya Ilmiah ...........cccocoovninininiiiiicce 28
Draf Pengajuan HAKI .......ccooiioiiiieeee ettt 29
Surat Pengalihan Hak Cipta .......cccoeeiiiiiiiiiiiiieieeeee ettt 32
SUrat PEIMYAtaan .........cooviiiiiiiiiiiiieiiieeeie ettt et e et e et e e e et e st e e s 33
Sertifikat HAKI .....ooiiiiiee ettt 34

Xviil



BAB 1
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Kedelai adalah salah satu bahan utama di Indonesia yang esensial untuk
menghasilkan produk-produk sekunder seperti tahu, tempe, susu kedelai, tepung, dan
produk olahan lainnya. Selain itu kedelai merupakan bahan pangan kaya akan
kandungan gizi didalamnya, seperti protein, karbohidrat dan lemak nabati yang tinggi.
Kedelai merupakan salah satu bahan pangan penghasil anti oksidan alami. Konsumsi
bahan pangan yang kaya akan antioksidan bisa menekan tingginya prevalensi penyakit
degeneratif, seperti kanker, hipertensi, dan-penyakit jantung [1].

Banyaknya manfaat dari kedelai membuat konsumsi masyarakat semakin
meningkat. Namun, tidak diiringi dengan produksi kedelai yang meningkat juga.
Industri-industri rumahan pengolah kedelai menjadi tahu, tempe semakin banyak,
sehingga membuat permintaan pasar kedelai semakin bertambah. Karena produksi
petani dalam negeri semakin menurun dan tidak cukup untuk memnuhi permintaan
pasar yang terus bertambah maka pemerintah mengimpor kedelai dari luar negeri
untuk mencukupi permintaan pasar tersebut [2].

Penurunan produksi kedelai oleh petani disebabkan oleh beberapa hal seperti,
berkurangya lahan pertanian, lambat laun semakin banyak lahan pertanian yang
berkurang disebabkan semakin banyak pembangunan yang 'dilakukan di lahan
pertanian sehingga mengurangi hasil produksi pertanian tersebut, kemudian minat
petani yang mulai berkurang untuk menanam kedelai dibanding tanaman yang lain,
dikarenakan rendahnya keuntungan yang didapatpetani dibanding komoditas lain
seperti jagung, padi. Oleh karena itu petani banyak yang berpindah kekomoditas yang
lebih menguntungkan [2].

Alasan berikutnya para petani lebih memilih komoditas lain dibanding
kedelai adalah proses penanaman yang masih manual menggunakan 4 tahap yaitu
pengukuran jarak tanam, pelubangan,4 penaburan benih kedelai, dan penutupan
lubang. Penggunaan cara tanam yang manual berpengaruh terhadap kesehatan
punggung para petani [9]. Penanaman dengan cara manual seperti diatas menimbulkan
beberapa masalah diantaranya penanaman terlalu lama karena proses terlalu banyak,
kerja petani menjadi lebih berat karena tahapan yang banyak dan pembuatan lubang

yang memerlukan tenaga ekstra.



Melihat dari beberapa masalah diatas penulis bermaksud untuk membuat alat

yang berjudul Robot Tanam Kedelai. Penggunaan alat ini dengan kontrol berupa

smartphone yang terhubung melalui Bluetooth pada robot. Diharapkan alat ini berguna

untuk mengurangi waktu penanaman sehingga proses penanaman kedelai lebih efisien

dan juga untuk mengurangi resiko sakit punggung yang dialami petani yang bertujuan

untuk meningkatkan produktifitas kedelai petani.

1.2. Perumusan Masalah

a.
b.

C.

Bagaimana cara merancang robot penanam kedelai secara otomatis ?
Bagaimana cara menentukan jarak tanam kedelai secara otomatis ?

Bagaimana cara mengendalikan robot secara jarak jauh ?

1.3. Tujuan Penelitian

a.

C.

Mengetahui cara membuat robot penanam kedelai secara otomatis menggunakan
arduino

Mengetahui cara menentukan jarak tanam kedelai secara otomatis menggunakan
setting waktu

Mengetahui cara mengendalikan robot jarak jauh dengan bluetooth

1.4. Manfaat Penelitian

a
b.

C.

o

Mengurangi resiko penyakit punggung petani
Menambah daya tarik petani untuk menanam kedelai
Mempercepat waktu penanaman kedelai

Jarak penanaman kedelai dapat ditentukan secara presisi



BAB 2

TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Penelitian Terdahulu
Kedelai merupakan tanaman yang bisa tumbuh di berbagai macam tanah, tetapi

akan lebih baik jika menggunakan tanang yang memiliki tingkat pH sebesar 6 sampai
6,8. Pembuatan kanal air yang memiliki jarak 3 sampai 4 meter juga diperlukan guna
untuk menjaga tanaman kedelai agar tidak kelebihan air yang dapat merusak tanaman
kedelai itu sendiri. Teknik penanaman kedelai diawali dengan pembuatan lubang
dengan jarak 30 x 30 cm kemudian masukkan benih kedelai 2 hingga 3 biji dan tutup
menggunakan tanah yang cukup gembur, tidak perlu dipadatkan agar hasilnya optimal
[4].

Dalam perancangan ini merujuk pada rancangan yang sebelumnya sudah
pernah dibuat seperti-yang sudah pernah dibuat oleh IlTham Surfani dalam karya yang
berjudul Q-DROS (Quick Drop Seeder) Mesin Penanam Kacang Kedelai Praktis dan
Efisien. Dalam karya tersebut menggunakan sistem Quick Drop Seeder (Q-DROS)
yang memungkinkan proses penanaman biji kedelai menjadi lebih cepat dan efisien.
Dengan menggunakan sistem tersebut didapatkan hasil proses penanaman menjadi 6
kali lebih cepat daripada penanaman manual. Akan tetapi alat tersebut masih
menggunakan tenaga manusia sebagai penggeraknya [9].

Robot penanam kedelai ini juga merujuk pada rancangan sebelumnya yang
berjudul “Robot Penanam Benih Jagung Menggunakan Internet Of Things” karya dari
Mei linda Suryaningsih. Dalam karya tersebut dijelaskan sistem penanaman kedelai
otomatis menggunakan robot dengan Internet Of Things. Dengan cara tersebut
memang lebih efisien dan modern, akan tetapi kondisi sinyal di daerah lahan pertanian
belum tentu semuanya baik dan penggunaan internet sebagai media komunikasi antara
robot dan android menyebabkan delay pada kontroller robot tersebut [10].

Selain itu, peneliti lain yang dirujuk dalam gagsan ini adalah penelitian yang
dilakukan oleh Rical Cahya yang berjudul Perancangan Robot Pemotong Rumput
Berbasis Android Dengan Kontrol PWM dan Variasi Pisau Potong. Dalam penelitian
tersebut memanfaatkan koneksi blueooth sebagai penghubung antara robot dengan
perangkat anroid. Dengan memanfaatkan bluetooth pengguna bisa mengontrol gerak

robot dari jarak jauh sehingga membuat pekerjaan menjadi lebih efisien [3].



2.2.

2.3.

Dengan rujukan tersebut maka tercipta sebuah gagasan Robot Penanam
Kedelai Otomatis Terintegrasi Bluetooth. Diharapkan dengan alat ini bisa membuat

penanaman kedelai lebih efisien sehingga kerja petani lebih ringan.

Penanaman Kedelai

Tata cara penanaman kedelai dimulai dengan pemilihan lahan yang memiliki
sinar matahari yang cukup, drainase yang baik, dan tanah yang subur. Setelah itu,
dilakukan persiapan lahan dengan membersihkan gulma dan sisa tanaman sebelumnya,
serta menggemburkan dan memperbaiki struktur tanah. Kemudian, varietas kedelai
yang sesuai dengan kondisi iklim dan lahan dipilih untuk ditanam. Tanam dengan cara
tugal kedalaman 2-3cm. jarak tanam 30-40.x 20-30 cm. kemudian biji kedelai ditanam
dua biji perlubang, ditutup dengan tanah ringan atau jerami. Pada tanah yang terlalu
becek cara tanam kedelai dengan cara larikan jarak 40 cm dngan kerapatan benij
dalam larikan kisaran 10 — 15 cm. Kebutuhan benih yang digunakan antara 50-60
kg/ha untuk biji kecil dan 60-70 kg/ha untuk biji besar. [8]

Selanjutnya, - dilakukan pemupukan menggunakan pupuk dasar yang
mengandung nitrogen, fosfor, dan kalium sesuai kebutuhan tanaman. Irigasi yang
cukup penting untuk memastikan tanaman kedelai mendapatkan pasokan air yang
memadai. Selama pertumbuhan tanaman, perlu dilakukan pengendalian hama dan
penyakit untuk menjaga kesehatan tanaman. Setelah sekitar 90-120 hari, kedelai siap
dipanen dengan memperhatikan tanda-tanda kematangan seperti keringnya daun dan
warna kekuningan pada polong. Pada tahap pascapanen, biji kedelai perlu dikeringkan
dan disimpan dalam wadah yang bersih dan kering. Dengan mengikuti tata cara ini,

diharapkan pertumbuhan kedelai yang sehat dan produktif dapat tercapai.

Robot

Robot berasal dari bahasa Cekoslowakia. “Robota” yang berarti “kerja cepat”.
Istilah ini muncul tahun 1920 oleh seorang sutradara bernama Karel Capec. Karyanya
pada saat itu “Rossum’s Universal Robot” yang artinya Robot Dunia milik Rossum.
Sedangkan arti robot secara tepat ialah sistem atau alat yang dapat berperilaku atau
meniru perilaku manusia dengan tujuan untuk menggantikan dan mempermudah
kerja/aktifitas manusia [5].

Robot adalah suatu entitas baik dalam bentuk mekanik maupun virtual yang

memiliki kemampuan untuk melakukan tugas-tugas yang kompleks secara otomatis.
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24.

Mereka dapat diatur dan dikendalikan melalui program komputer, memiliki
kemampuan sensorik, dan berinteraksi dengan lingkungannya. Robot digunakan dalam
berbagai industri seperti manufaktur, perawatan kesehatan, penjelajahan luar angkasa,
dan masih banyak lagi, untuk meningkatkan efisiensi, keamanan, dan kemampuan

manusia dalam menjalankan berbagai tugas.

Arduino Uno

Mikrokontroler Arduino Uno merupakan salah satu platform yang sangat
terkenal dan sering digunakan dalam berbagai proyek elektronika. Arduino Uno
didasarkan pada mikrokontroler ATmega328P dan memiliki beragam pin input/output
(I/0O) digital dan analog yang memungkinkan penggunaan yang fleksibel dan beragam
dalam pengembangan proyek-€lektronika, serta dukungan untuk komunikasi serial.
Dengan menggunakan Arduino Uno, pengguna dapat memprogramnya menggunakan
bahasa pemrograman C/C++ yang relatif mudah dipahami. Arduino Uno juga
dilengkapi dengan berbagai - library perangkat Ilunak yang memperluas
fungsionalitasnya, sehingga memungkinkan pengguna untuk mengendalikan berbagai
sensor, aktuator, dan perangkat lainnya. Dengan kombinasi kemudahan penggunaan
dan fleksibilitasnya, Arduino Uno menjadi platform ideal bagi pemula maupun
pengguna berpengalaman untuk belajar dan mengembangkan proyek-proyek
elektronika.

Dalam Arduino Uno, pengguna dapat menghubungkan komponen elektronik
seperti sensor, motor, LED, dan layar ke pin I/O yang tersedia, serta memprogram
papan untuk mengontrol dan memantau kondisi lingkungan fisik. Melalui penggunaan
berbagai fungsi dan metode. yang disediakan oleh-Arduino IDE, pengguna dapat
dengan mudah membuat proyek-proyek seperti sistem pengukuran dan kendali
otomatis, alat pemantauan lingkungan, robotika sederhana, dan banyak lagi. Selain itu,
komunitas Arduino yang aktif menyediakan sumber daya belajar dan dukungan yang
melimpah, termasuk tutorial, forum, dan proyek-proyek open-source yang dapat
diakses oleh semua orang. Dengan semua fitur dan sumber daya yang tersedia,
Arduino Uno menjadi pilihan yang populer dan kuat untuk menjelajahi dan

mengembangkan dunia elektronika dan pemrograman mikrokontroler.



2.5.

2.6.

Gambar 2.1 Arduino Uno

Modul Bluetooth HC-05

Modul bluetooth HC-05 bekerja sebagai perangkat komunikasi yang
memanfaatkan protokol UART untuk mengirim dan menerima data. Modul ini dapat
berinteraksi dengan kontroler melalui pin RX dan TX yang ada di papan Arduino Uno.
Bluetooth HC-05 menggunakan tegangan input antara 3.6V sampai 6V. Dalam alat ini
Bluetooth HC-05 digunakan sebagai alat penghubung antara pengguna dengan system

control yang memungkinkan pengguna dapat member perintah kepada alat.

Gambar 2.2 Modul Bluetooth HC-05

Motor Driver

Driver motor L298N-.adalah modul pengendali-motor yang sangat populer dan
sering digunakan dalam berbagai proyek elektronika. Modul ini mampu
mengendalikan dua motor secara independen, baik motor DC maupun motor langkah.
Dengan menggunakan sinyal kendali dari mikrokontroler atau papan pengembangan
seperti Arduino, L298N memungkinkan pengguna untuk mengatur arah putaran dan
kecepatan motor sesuai dengan kebutuhan. Modul ini memiliki kemampuan daya
tinggi dan dilengkapi dengan proteksi termal untuk melindungi motor dari
overheating. Selain itu, L298N juga memiliki fitur sinkronisasi internal yang
memungkinkan pengendalian yang lebih presisi. Dengan kemudahan penggunaan dan
fleksibilitasnya, L298N menjadi pilihan yang sangat ideal untuk pengendalian motor

dalam berbagai proyek elektronika.



2.7

2.8.

Gambar 2.3 Driver Motor L298N

Gearbox Motor DC

Gearbox motor DC adalah komponen yang umum digunakan dalam sistem
mekanik dan robotika untuk mengubah torsi dan kecepatan putaran dari motor DC.
Gearbox terdiri dari serangkaian gigi-gigi yang dipasangkan dengan motor, yang
memungkinkan perubahan rasio gigi untuk menghasilkan torsi. yang lebih besar
dengan mengorbankan kecepatan putaran, atau sebaliknya. Gearbox membantu
meningkatkan daya keluaran motor DC dan memungkinkan penggunaan yang lebih
efisien dalam berbagai aplikasi. Dalam pemilihan gearbox, faktor-faktor seperti rasio
gigi, torsi keluaran, kecepatan putaran, dan efisiensi periu-dipertimbangkan untuk
memastikan gearbox sesuai dengan kebutuhan spesifik proyek atau sistem yang akan

digunakan.

Gambar 2.4 Gear Motor DC

Motor Servo

Motor servo merupakan tipe motor yang mampu mengatur pergerakan sudut
secara akurat dalam sistem mekanik. Motor servo terdiri dari motor DC, gearbox,
sensor umpan balik (seperti potensiometer), dan kontroler. Kontroler servo
mengirimkan sinyal pulsa lebar ke motor untuk mengatur sudut putaran dengan

presisi. Ketika menerima sinyal, motor servo bergerak menuju sudut yang ditentukan
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banyak digunakan dalam aplikasi yang membutuhkan kontrol pergerakan yang presisi,
seperti robotika, kendali posisi pada peralatan industri, kamera pemantauan, kendali
gerakan pada pesawat terbang model, dan banyak lagi.

Ada beberapa tipe motor servo yang umum digunakan, termasuk servo standar,
servo torsi tinggi, dan servo digital. Servo standar digunakan dalam banyak aplikasi
umum yang membutuhkan presisi sedang. Servo torsi tinggi memiliki kemampuan
torsi yang lebih besar dan biasanya digunakan dalam aplikasi yang membutuhkan
beban berat atau torsi tinggi. Servo digital merupakan versi yang lebih canggih,
dengan kecepatan dan presisi yang.lebih baik serta fitur-fitur tambahan seperti
pengaturan sensitivitas, pemrograman sudut, dan mode gerakan khusus. Dalam
penggunaan motor servo, penting untuk memahami spesifikasi teknis seperti torsi,
kecepatan, resolusi sudut, dan range gerakan yang sesuai dengan kebutuhan aplikasi

yang spesifik.

Gambar 2.5 Motor Servo
2.9. App Inventor
App Inventor merupakan program yang telah dibuat oleh Google yang berguna
untuk memudahkan para pengguna pemula untuk membuat program dan aplikasi
berbasis android dengan visual block programming. Dengan memanfaatkan App
Inventor pengguna dapat menghubungkan aplikasi dengan modul bluetooth. Aplikasi
yang sudah dibuat dapat melakukan sambungan dengan modul bluetooth yang akan

diteruskan ke arduino.



Gambar 2.6 App Inventor

Dengan memanfaatkan aplikasi tersebut pengguna dapat membuat aplikasi
yang berguna untuk mengontrol gerak Robot Penanam Kedelai Otomatis Berbasis

Arduino




3.1. Desain Alat

Perancangan Robot Tanam Kedelai terbagi menjadi 4 blok. Yang terdiri dari

input, proses, kontroler, dan output. Seperti terlihat dalam gambar di bawabh..

INPUT Controller OUTPUT
Minimum
i Motor DC
HC - 05 ' Sistem
mikrokontoller
T ATmega328
I Motor Servo
Aplikasi v
Bluetooth Plant
Controller
smanphone Driver Motor
Gambar 3.1 Diagram Blok Hardware
Perancangan Robot Tanam Kedelai danat dilihat nada eambar 3.2. Fungsi
o {ig r o o

yang dimiliki oleh setiap komponen adalah sebagai berikut:

1. Roda & Gearbox yang berfungsi sebagai penggerak dari robot

2. Box kontroler yang berisi Arduino, Modul Bluetooth HC-05, Driver Motor
L298N yang berfungsi scbagai kontoler dari gerak robot dan sebagai
penghubung antara Android dengan Robot
Baterai 12v sebagai supply daya utama robot tersebut
Servo 1 sebagai alat untuk membuat lubang tanam

Servo 2 untuk alat memasukkan biji kedelai

S

Corong Kedelai digunakan sebagai tempat untuk memasukkan benih kedelai

yang akan ditanam
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Desain 3D

Tampak Samping Tampak Atas

Gambar 3.2 Desain robot penanam kedelai otomatis terintegrasi bluetooth

L298N Motor Driver Board

Motor Kiri Motor Kanan

Modul Bluetooth HC-05

-
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Gambar 3.3 Desain wiring robot penanam kedelai otomatis terintegrasi Bluetooth
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3.2. Cara Kerja Robot

Cara kerja Alat ini adalah sebagai berikut, saat pertama aplikasi dibuka akan
meminta pengguna untuk mengaktifkan bluetooth pada ponsel android, setelah
bluetooth aktif maka akan mulai mencari perangkat bluetooth robot, jika sudah
tersambung dengan bluetooth robot maka pengguna dapat memberi perintah dan
mengirim data berupa data jarak tanam dan panjang lahan kepada robot.

Setelah menerima data dari ponsel berupa panjang lahahn dan jarak
penanaman maka robot akan berjalan menanam kedelai kemudian berhenti jika jarak
yang di input sudah terpenuhi lalu servo 1 untuk membuat lubang bekerja, setelah
servo 1 selesai membuat lubang servo 2-bekerja untuk memasukkan benih kedelai
kedalam lubang yang telah dibuat. Setelah proses tersebut selesai robot akan berjalan

kembali dengan jarak yang sama hingga batas jarak yang telah di tentukan tercapai.
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3.3. Flowchart Robot

VR
K MULAI j

v

Buka Aplikasi

.

Inisialisasi Bluetooth

Input Data /

.

Kirim Data

Terima Data
Bluetooth

A 4

Motor DC Nyala

Timer Berjalan
Sesuai Setting Jarak

Lubang

Servo 1 ON
Servo 2 ON

!

Proses Penanaman
Sesuai Panjang

Lahan

Luas Lahan
Terpenuhi

Selesai

Gambar 3.4 Flowchart Robot Tanam Kedelai



Pada bab ini, akan dilaksanakan proses pembuatan, pengujian, dan pengumpulan
data sebagai hasil pengujian. Pengujian yang dilakukan mencakup beberapa pengujian

komponen serta pengujian keseluruhan sistem..

4.1. Pembuatan Hardware
Perancangan hardware merupakan gambaran pembuatan robot pemotong rumput
secara lengkap dan menjelaskan rangkaian keseluruhan sistem. Proses pembuatan

robot dijelaskan sebagai berikut

a. Pembuatan Kerangka Robot

Pertama kali yang dilakukan untuk membuat robot pcnanam kedelai ini
adalah pembuatan rangka robot. Kerangka robot ini dibuat dengan menggunakan
alumunium yang di rangkai sedemikian rupa sehingga membentuk badan robot ini.
Penggunaan alumunium ini bertujuan untuk meringankan berat robot dan juga
mencari kekuatan agar durabilitas robot dapat dimaksimalkan.

Kerangka robot ini berukuran panjang 55 cm, tinggi 40 dan lebar 23.
Kerangka robot penanam kedelai ini menggunakan corong plastik yang dirangkai
sedemikian rupa guna untuk menampung dan mengeluarkan benih kedelai yang

akan di tanam.

R T

Gambar 4.1 Kerangka Robot Penanam Kedelai
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b. Pembuatan Rangkaian Elektronik Ro

rangkaian elektronik dan pemasangan komponen elektronik pada rangka robot.
Mulai dari pemasangan dinamo penggerak pada rangka, pemasangan servo

sebagai penanam dan pengambil biji kedelai, rangkaian kontroller berupa arduino

dan juga rangkaian power supply.

Gambar 4.2 Rangkaian elektronik yang sudah dipasang pada rangka

4.2. Pembuatan Software

Perancangan software merupakan proses pembuatan program yang digunakan
untuk sarana komunikasi antara pengguna dengan hardware. Perancangan kontroller

pada android menggunakan App Inventor dan pembuatan program menggunakan

Arduino IDE.
a. Aplikasi Smartphone

Gambar 4.3 Tampilan Pada Aplikasi Smartphone

TIDAK TERHUBUNG
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Aplikasi smartphone ini dibuat menggunakan app inventor. Fungsi dari

masing masing tombol dan gambar sebagai berikut :

1)

2)

3)

4)
5)
6)
7)
8)
9)

Icon Bluetooth yang berfungsi untuk membuka daftar perangkat Bluetooth
yang ada dan menghubungkan ke Bluetooth robot penanam kedelai otomatis.
Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh
20 cm

Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh
30 cm

Tombol ini berfungsi untuk menghentikan penanaman otomatis robot.
Tombol coba menanam berfungsiuntuk coba penanaman kedelai satu kali.
Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot kedepan

Tombol ini berfungsi untuk mengatur jalan robot dengan kecepatan rendah
Tombol ini'berfungsi untuk menggerakkan robot belok kearah kiri

Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot mundur

10) Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot belok kearah kanan

11) Tombol ini berfungsi untuk mengatur jalan robot dengan kecepatan tinggi

12) Tombol ini-berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh

30 cm

13) Tampilan ini berfungsi untuk menampilkan keterangan Bluetooth sudah

terhubung dengan robot atau belum

b. Listing Program

1)

Program Arduino

#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal 12C.h>
LiquidCrystal 12C Icd(0x3F,16,2);

#include <Servo.h>
Servo servol;

Servo servo2;
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int t=0; //SERIAL READ
int Speed=0;

int kec[3]={0,210,255};

void setup() {

servol.attach(23);
servo2.attach(25);
servol.write(90);

servo2.write(90);

lcd.init();

lcd.backlight();
lcd.setCursor(0,0);
led.print("LOADING..");
delay(1000);

lcd.clear();
lcd.setCursor(0,0);
lcd.print("Robot Penanam");
lcd.setCursor(0,1);
led.print("Kedelai V.1");
delay(2000);

Icd.clear();
lcd.setCursor(0,0);
lcd.print("Robot Ready");
delay(1000);

Icd.clear();
Serial.begin(9600);

}

void loop() {
if(Serial.available()>0){
t = Serial.read();

17



Serial.println(t);
if (t=='0") { Speed=0; }
else if (t=="1") { Speed=1;}
else if (t =="2") { Speed=2;}
analogWrite(7,kec[Speed]);
analogWrite(6,kec[Speed));
analogWrite(3,kec[Speed]);
analogWrite(2,kec[Speed]);
}
lcd.setCursor(0,0); led.print("Penanam Kedelai");
lcd.setCursor(0,1); lcd.print("Robot Running");

if (t=="F'){ [IMAJU
digital Write(28, HIGH);
digital Write(24,HIGH);
digitalWrite(37,HIGH);
digital Write(33,HIGH);
digital Write(26,LOW);
digital Write(22,LOW);
digital Write(35,LOW);
digitalWrite(31,LOW);

ift=='d){ //AUTO 20 CM
servol.write(60); /SERVO BAWAH
delay(500);
servol.write(90); /SERVO BAWAH
delay(500);
servol.write(60); /SERVO BAWAH
delay(500);
servol.write(90); /SERVO BAWAH
delay(500);
servol.write(60); /SERVO BAWAH
delay(500);
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servo2.write(65); /SERVO TORONG

delay(500);
servo2.write(90);  /SERVO TORONG
delay(500);
servol.write(90); /SERVO BAWAH
delay(500);

digital Write(28,HIGH);
digitalWrite(24,HIGH);
digital Write(37,HIGH);
digital Write(33,HIGH);
digital Write(26,LOW));
digital Write(22,LOW);
digitalWrite(35,LOW);
digitalWrite(31,LOW);
delay(250);

digital Write(22,LOW);
digital Write(24,LOW);
digitalWrite(26,LOW);
digital Write(28,LOW);
digitalWrite(31,LOW);
digital Write(33,LOW);
digitalWrite(35,LOW);
digital Write(37,LOW);
delay(500);
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2) Program App Inventor

when -BeforePicking
L JECJ BLUETOOTH + i Elements + U]
A

when VIR CIED AferPicking
do (o] if  call EFCTEETRS Connect
Eata N BLUETOOTH - i Selection - |
Y ELUETOOTH * W Elements * R BluetcotnClient] - M AddressesAndNames - )
o

=Pl SieiooinCrenti i TsCornecied -
hen et (ELZIERED - 625D o | EETEEE

Ll PWMKENCANG - Belos
[ TN BiuetoothClient! » B 10

~

when [ZUNTE -TouchDown
do call SendText

do | call EMEEEECIAND -SendText
fext

L .

when [ELS/ED -Click
do  call SendText
tet | 63"

4.3. Rangkaian Keseluruhan Akhir

Dalam tahap kali ini dihasilkan sebuah robot penanam kedelai yang di kontrol
menggunakan smariphone android melalui konektivitas Bluetooth. Menggunakan
motor dc dan juga gearbox yang berfungsi untuk menjalankan robot dan juga
mengatur jarak tanam antar kedelai. Dan motor servo untuk pembuat lubang dan
penanamnya.

Selain itu juga menggunakan arduino sebagai pemroses data input dari
smartphone yang terhubung melalui Bluetooth sekaligus pengendali perangkat output
sesuai perintah yang dijalankan dari smartphone. Juga menggunakan baterai sebagai

catu daya utama robot ini.
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Gambar 4.4 Rangkaian Keseluruhan Robot Penanam Kedelai

4.4. Tahap Pengujian

Pada tahap ini, robot penanam kedelai otomatis-yang telah selesai dibuat akan

diuji, data akan diambil, dan dilakukan analisis terhadap hasilnya. Proses pengujian ini

bertujuan untuk-memverifikasi kinerja robot dan memastikan bahwa robot beroperasi

sesuai dengan standar spesifikasi yang telah ditetapkan sebelumnya..

a.

Tujuan pengujian
Tujuan “pengujian robot penanam kedelai otomatis berbasis Arduino
dengan konektivitas bluetooth adalah untuk menguji fungsi’ operasional robot,
menguji kinerja dan keandalan dalam kondisi pertanian, serta mengukur efisiensi
robot dalam menanam benih kedelai. Pengujian ini memberikan wawasan yang
diperlukan untuk memperbaiki dan mengembangkan robot agar dapat beroperasi
dengan baik, efisien, dan sesuai dengan harapan pengguna.
Langkah pengujian
Adapun tahapan yang dilakukan dalam pengujian robot ini adalah :
1) Siapkan semua komponen yang dibutuhkan termasuk benih kedelai dan
smartphone
2) Pastikan semua komponen sudah terpasang dan terhubung dengan benar satu
sama lain
3) Nyalakan robot dengan menghubungkan catu daya kemudian hubungkan
smartphone dengan robot melalui koneksi bluetooth.
4) Masukkan benih kedelai kedalam wadah yang ada pada robot

5) Kontrol robot dengan aplikasi yang sudah dibuat melalui smartphone
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Hasil pengujian

Pamitiian noartama van o i
rlifiujiail  plidilia  Yyaiig G

smartphone ke robot penanam kedelai menggunakan koneksi Bluetooth.
Kemudian mengoperasikan robot menggunakan smartphone yang sudah

terhubung dengan robot. Berikut ini hasil pengujian yang telah dilakukan :

iGB Bluetooth iﬂ? Bluetoothi

OTOMATIS OTOMATIS
O BERHENTI O BERHENTI

Gambar 4.5 Tampilan aplikasi robot sebelum dan sesudah terhubung

Gambar 4.6 Kondisi Robot Setelah Dinyalakan Dan Menunggu Perintah
Smartphone

Gambar 4.7 Kondisi Robot Tampak Belakang

22



Tabel 4.1 Pengukuan jarak tanam kedelai

Penanaman Jarak Jarak Jarak Kedalaman
Ke- Tanam 20cm Tanam 30cm Tanam 40cm Lubang (cm)
1 19 28 41 2

2 21 29 40 2.5

3 18 28 38 1,5

4 20 30 40 2.5

5 19 30 39 2,2
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Tabel 4.2 Tanam pada tanah ukuran 2 x 3 m dengan jarak 20 x 40 cm

Jumlah Tanam Waktu (Detik) Biaya
Robot 76 408 Rp. 6,-
Manual 72 370 Rp. 1.000,-

Penghitungan biaya pada tabel di atas diperoleh dari :

1) Robot
Daya yang di pakai robot = P
P=IxV
P=3Ax 12V
P =36W

2)

Energi yang digunakan robot (E)=P x t
E = 36 x (408 detik)
E=36x0,11Jam
E =3,96 Wh
E = 0,00396 kWh
Jika listrik menggunakan daya 900VA RTM (Rumah Tangga Mampu), harga
listrik per kWh adalah Rp 1.350. Maka biaya untuk menjalankan robot adalah
0,00396 x 1.350 = Rp 5,346
=Rp 6.-
Manual
Upah tanam manual adalah Rp 80.000 Per hari, maka
Upah kerja = 80.000/hari
Jam kerja~=7-12 + 13-16
Jam kerja =5+ 3 =8 jam
Upah kerja = 80.000 : 8
Upah kerja =10.000 / jam
Biaya yang digunakan untuk menanam kedelai dengan cara manual adalah :
Biaya = Upah Kerja x Waktu
=10.000 x (370 detik)
=10.000 x 0,1 jam
= Rp. 1.000,-
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Analisa data

Berdasarkan hasil pengujian diatas dapat dijelaskan sebagai berikut :

Saat robot dinyalakan servo akan mengangkat penanam kedelai dan
menunggu perintah dari smartphone untuk proses penanaman. Saat pengguna
menekan tombol tanam otomatis pada aplikasi smartphone robot akan
menjalankan siklus penanamannya dengan jarak yang ditentukan. Saat ditentukan
jarak 20 cm robot akan berhenti setiap 20 cm untuk melakukan siklus penanaman.
Saat ditentukan jarak 30 cm robot akan berhenti setiap 30 cm untuk melakukan
siklus penanaman. Saat ditentukan jarak 40 cm robot akan berhenti setiap 40 cm
untuk melakukan siklus penanaman. Robot akan berhenti melakukan penanaman
ketika tombol berhenti pada aplikasi-smartphone ditekan oleh pengguna. Robot
juga bisa digunakan menanam hanya pada satu- titik dengan menekan tombol coba
tanam pada aplikasismartphone.

Perbandingan antara metode tanam manual dan dengan robot otomatis
memiliki -keunggulan masing masing, jika dengan cara manual, penanaman
cenderung lebih cepat tetapi kepresisian dan biaya yang digunakan lebih banyak,
jika menggunakan robot kepresisian dan biaya lebih hemat akan tetapi sedikit
memakan waktu lebih banyak. Selain itu keuntungan menggunakan robot adalah

menghemat tenaga petani.
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BAB 5
KESIMPULAN

5.1. Kesimpulan

Setelah mengalami tahap-tahap perancangan, pembuatan, dan pengujian yang

berulang, akhirnya dapat diambil kesimpulan :

a.

Robot penanam kedelai otomatis telah berhasil dirancang dengan sistem
pengendalian berbasis Arduino. Beberapa komponen kunci yang digunakan dalam
robot ini adalah modul Bluetooth HC-05 yang berfungsi sebagai perantara
komunikasi dengan smartphone, motor DC yang bertugas sebagai penggerak untuk
mobilitas robot, serta motor servo yang digunakan untuk pembuatan lubang

penanaman kedelai dan memasukkan biji kedelai dengan presisi..

. Pada saat kondisi normal posisi robot akan diam dan motor servo mengangkat

untuk siap membuat-lubang penanaman. Saat pengguna menekan tombol potong
otomatis pada aplikasi smartphone dengan jarak 20 cm robot akan memulai siklus
penananan kemudian bergerak sejauh 20 cm untuk melakukan. siklus penanaman
berikutnya, begitu pula dengan jarak 30 cm dan 40 cm. dan robot akan berhenti
ketika pengguna menekan tombol berhenti pada smartphone.

Siklus penanaman yang dilakukan pada robot ini merupakan pembuatan robot oleh
servo 1, setelah servo 1 selesai membuat lubang selanjutnya servo 2 akan
memasukkan kedelai beberapa biji kedalam lubang yang telah dibuat servo 1,
kemudian servo 1 mengangkat corong pembuat lubang.

Penggunaan robot dalam proses penanaman kedelai memiliki keunggulan dalam hal
biaya dan kepresisian dibanding penanaman dengan cara manual. Akan tetapi
penanaman menggunakan.robot sedikit memakan-waktu lebih banyak dibanding

penanaman manual

5.2. Saran

Berikut ini merupakan beberapa gagasan untuk peningkatan dan penyempurnaan

hasil karya di masa mendatang :

a. Media penghubung bisa menggunakan wifi untuk koneksi yang lebih jauh.

b. Roda yang digunakan bisa disesuaikan agar jarak akurat ketika digunakan

diberbagai medan penanaman.

c. Sistem pembuat lubang bisa diganti agar lubang yang dibuat bisa lebih dalam.
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ROBOT TANAM KEDELAI
Oleh : Nasron Habibulloh, Desriyanti S.T., M.Kom., Rhesma Intan Vidyastari S.T.,
ML.T.

Didik Riyanto, S.T., M.Kom, Edy Kurniawan S.T., M.T., Jawwad Sulthon Habiby
S.T., M.T.

Corong Kedelai

Sistem Kontroller

Gearbox Motor DC

Baterai
Servo 1

Corong Kedelai

Servo 2

nem -l

Tampak Samping

Tampak Atas

DESKRIPSI :

Robot Tanam Kedelai adalah sebuah alat yang digunakan untuk membantu kerja petani
kedelai dalam proses penanaman kedelai agar lebih cepat dan lebih menghemat tenaga.
Robot ini berbentuk seperti diatas menggunakan bahan berupa alumunium sebagai rangka
dan beberapa perangkat elektronik sebagai kontroler sekaligus mekanisme penggerak robot
itu sendiri. Komponen yang digunakan pada robot tanam kedelai ini adalah arduino uno, 2

motor servo Mg996r, modul bluetooth HC-05, motor DC 25GA370 sekaligus gearboxnya,
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dan motor driver L298N. Robot ini menggunakan baterai Lead acid 12V 7,5 Ah sebagai
supply daya utama. Robot ini dikontrol menggunakan aplikasi pada smartphone melalui

konektifitas Bluetooth.

CARA KERJA :

Langkah pertama menggunakan robot ini adalah dengan menghidupkan robot dan
membuka aplikasi pada smartphone, kemudian hubungkan smartphone dengan robot
menggunakan konektifitas Bluetooth. Setelah robot dan smartphone terhubung, pengguna
dapat menekan tombol jarak tanam pada smartphone, kemudian robot akan memulai
proses penanaman berupa pembuatan lubang oleh motor servo 1 dan penanaman kedelai
oleh motor servo 2 kemudian robot akan bergerak sesuai jarak yang telah diinputkan pada
aplikasi smartphone, robot akan mengulangi proses penanaman secara terus menerus,
untuk memberhentikan robot adalah dengan menekan tombol berhenti pada aplikasi
smartphone. Robot juga dapat dikontrol secara otomatis dan manual menggunakan aplikasi

pada smartphone.

FUNGSI KOMPONEN :

1. Arduino Uno berfungsi sebagai otak pemrosesan data dari modul bluetooth HC-05
yang kemudian diproses untuk mengkontrol dari komponen lain baik itu servo
ataupun motor DC

2. Modul Bluetooth HC-05 berfungsi sebagai penghubung antara smartphone dengan
arduino uno, guna untuk meneruskan perintah dari smariphone ke robot tanam
kedelai ini

3. Driver Motor L298N"berfungsi sebagai kontroler-motor DC sesuai perintah dari
Arduino Uno

4. Motor DC GA7370 dan Gearbox yang berfungsi sebagai penggerak robot dengan
perintah dari driver motor L298N

5. 2 Servo Mg2996r berfungsi untuk membuat lubang tanam kedelai dan untuk
memasukkan biji kedelai kedalam lubang yang telah dibuat sesuai dengan perintah
dari arduino

6. Baterai Lead Acid 12V 7,2 Ah sebagai suplai daya utama robot tersebut. yang
kemudian dibagi menjadi 2 arus. Yang pertama menggunakan tambahan stepdown
5V untuk power supply arduino uno, modul bluetooth , dan motor servo. Yang

kedua 12V untuk power supply motor dc dan driver motor.
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Aplikasi smartphone berfungsi untuk pengendali robot jarak jauh oleh pengguna.

APLIKASI DAN PENJELASAN

Aplikasi kontroler Robot Tanam Kedelai ini dibuat menggunakan app inventor. App

Inventor adalah program yang telah dikembangkan oleh google yang menggunakan visual

block programming guna untuk memudahkan para pengguna pemula dalam melakukan

pembuatan aplikasi berbasis android.

OTOMATIS
2 (Y TRV

(@© BERHENTI|

VMIANUAL
5— —|COBA MENANAM|

Fungsi dari masing masing tombol dan gambar sebagai berikut :

1.

A S AT A

[con Bluetooth yang berfungsi untuk membuka daftar perangkat Bluetooth yang
ada dan menghubungkan ke Bluetooth robot penanam kedelai otomatis.
Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh 20
cm

Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh 30
cm

Tombol ini berfungsi untuk menghentikan penanaman otomatis robot.

Tombol coba menanam berfungsi untuk coba penanaman kedelai satu kali.
Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot kedepan

Tombol ini berfungsi untuk mengatur jalan robot dengan kecepatan rendah
Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot belok kearah kiri

Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot mundur
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10.
11.
12.

13.

Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot belok kearah kanan

Tombol ini berfungsi untuk mengatur jalan robot dengan kecepatan tinggi

Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh 30
cm

Tampilan ini berfungsi untuk menampilkan keterangan Bluetooth sudah terhubung

dengan robot atau belum
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