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ROBOT TANAM KEDELAI  

Oleh : Nasron Habibulloh, Desriyanti S.T., M.Kom., Rhesma Intan Vidyastari S.T., 

M.T. 

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

S.T., M.T. 

 

    

  

 
 

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 smartphone 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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7. Corong Kedelai digunakan sebagai tempat untuk memasukkan benih kedelai yang 

akan ditanam 

8. 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.  

 

 

 

Fungsi dari masing masing tombol dan gambar sebagai berikut : 

1. Icon Bluetooth yang berfungsi untuk membuka daftar perangkat Bluetooth yang 

ada dan menghubungkan ke Bluetooth robot penanam kedelai otomatis. 

2. Tombol ini berfungsi untuk seting jarak tanam otomatis antar kedelai sejauh 20 

cm 

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

cm 

4. Tombol ini berfungsi untuk menghentikan penanaman otomatis robot. 

5. Tombol coba menanam berfungsi untuk coba penanaman kedelai satu kali. 

6. Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot kedepan 

7. Tombol ini berfungsi untuk mengatur jalan robot dengan kecepatan rendah 

8. Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot belok kearah kiri 

9. Tombol ini berfungsi untuk menggerakkan robot mundur 
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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 
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