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ABSTRAK

SIMULASI ROBOT PEMBAJAK SAWAH BERBASIS I0T (HARDWARE)
(2020: xiii + 60 Halaman + 26 Gambar + 12 Tabel + 9 Lampiran

AHMAD ADE FARISI

061730330951

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI D3
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Tujuan dari penulisan ini adalah untuk membuat simulasi robot pembajak sawah
dengan menggunakan kendali remot dari smartphone yang terhubung dengan
internet dan dapat dikendalikan dengan jarak yang jauh. Sistem ini dibuat untuk
referensi pada para petani agar dapat membuat model prototipe pembajak sawah
sendiri bagi lahan pertanian mereka. Alat ini menggunakan modul Wemos D1
ESP 8266 sebagai pusat kontrol dari semua komponen yang terdapat di dalam
robot, Modul Motor Driver L298N sebagai kontrol perputaran motor DC, dan
Micro Servo sebagai pengendali alat pembajak. Output yang dikeluarkan pada
robot ini yaitu berupa perputaran pada Motor DC yang berfungsi untuk
menggerakkan robot sesuai dengan kendali yang dilakukan oleh Motor Driver
L298N yang menerima perintah dari Wemos D1 sebagai komponen utama robot.
Modul Wemos D1 menerima perintah dari smartphone sebagai remote kendali
robot dan menggunakan aplikasi blynk sebagai interface remote smartphone. Dari
hasil pengujian yang telah dilakukan, robot dapat bergerak sesuai dengan program
yang di input pada modul Wemos D1 dan konfigurasi Aplikasi Blynk yang
dilakukan dengan modul Wemos D1. Pada smartphone untuk pergerakan maju
pada robot di inisialisasi dengan logika x=0 dan y=-1, untuk pergerakan mundur
pada robot di inisialisasi dengan logika x=0 dan y=1, untuk pergerakan ke kanan
pada robot di inisialisasi dengan logika x=-1 dan y=0, dan untuk pergerakan ke
kiri pada robot di inisialisasi dengan logika x=1 dan y=0, untuk pergerakan alat
pembajak pada smartphone gerakan turun pada alat pembajak di inisialisasi
dengan logika a=0 dan b=1, sedangkan untuk gerakan naik pada alat pembajak di
inisialisasi dengan logika a=0 dan b=-1. Robot dapat bergerak dengan normal dan
sesuai dengan logika yang telah di program. Respon jarak remote smartphone
yang dapat dicapai oleh robot yaitu dari jarak 1 meter sampai dengan 20 meter
dengan respon yang baik, kecepatan perputaran pada Motor DC yaitu 240.4 RPM.

Kata Kunci: Blynk, Wemos D1, Motor Driver L298N, Micro Servo, Android
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ABSTRACT

SIMULATION OF HIJACK PADDY FIELD ROBOT BASED ON IOT
(HARDWARE)
(2020: xiii + 60 Pages + 26 Images + 12 Tables + 9 Attachments

AHMAD ADE FARISI

061730330951

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT
MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING
STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

The Purpose of this writing is to design simulation of hijack paddy field robot
used smartphone remote while connected to internet network and can be
controlled remotely. This system makes for reference to entire farmers that they
can made own prototype models of hijack paddy field robot for their paddy field.
This tools is using Wemos D1 ESP8266 for main controls of all component in the
robot, Driver Motor L298N for controlling rotation of DC Motors, and servo for
controlling for the hijack tool. The output has made from this robot is the
rotations of DC Motors that function is for moving the robot as controling by
Driver Motor L298N had receive the command from Wemos D1 as the main
control of the robot. Wemos D1 receive command from smartphone as a remote
control the robot and using Blynk Application as interface of smartphone remote.
Based on test result, the robot is move according to the input program on Wemos
D1. In the smartphone for forward movement of the robot is initialized with the
logic x=0 and y=-1, for reverse movemend of the robot is initialized with the logic
x=0 and y=1, for the movement to the right on the robot is initialized with the
logic x=-1 and y=0, and for the movement to the left on the robot is initialized
with the logic x=1 and y=0, for the hijacker movement on the smartphone the
downward movement of the hijacker is initialized with the logic a=0 and b=1,
while the upward movement of the hijacker is initialized with the logic a=0 and
b=-1. The robot can move normally and according to the programmed logic.
Remote response distance that can be achieved by the robot is from a distance 1
meter to 20 meters with a good response, the rotation speed of the DC motor is
240.4 RPM.

keywords: Blynk, Wemos D1, Driver Motor L298N, Micro Servo, Android
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