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Abstract 

Accelerometer is one from many kinds of sensor which embedded on an Android based 

cellphone. Accelerometer works by measuring the acceleration of gravitation, where in a 

cellphone movement such as swinging or rotating will be read by the accelerometer and 

used to change the orientation of the phone screen, also in android games is used to control 

the movement, while bluetooth is a standard of wireless mobile communication technology 

to exchange data between cellphones. The application whom made by the authors, use  

bluetooth as a bridge to connect between Android based cellphone and mobile robot, as 

well as the Accelerometer which acts as mobile robot motion controller in real time. 

Mobile robot motion controlled by sending the value change of accelerometer to the 

mobile robot via serial communication. This application is expected to provide a change 

for the develeopment of mobile robot control. 
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Abstrak 

Sensor Accelerometer adalah satu dari sekian banyak sensor yang ditanamkan pada ponsel 

berbasis Android. Sensor Accelerometer bekerja dengan mengukur percepatan gravitasi, 

dimana pada ponsel gerakan berayun atau rotasi akan dibaca oleh sensor accelerometer 

dan digunakan untuk mengubah orientasi tampilan, maupun mengatur arah pergerakan 

sebuah permainan di dalam ponsel, sedangkan bluetooth, adalah perangkat pertukaran data 

nirkabel antar ponsel yang menjadi standar teknologi komunikasi sebuah ponsel. Aplikasi 

yang dibuat oleh penulis ini, menggunakan bluetooth sebagai penghubung antara ponsel 

berbasis Android dan mobile robot, serta sensor accelerometer sebagai pengontrol gerakan 

mobile robot secara real time. Pengontrolan gerakan mobile robot dilakukan dengan cara 

mengirimkan perubahan nilai sensor accelerometer kepada mobile robot melalui 

komunikasi serial. Aplikasi ini diharapkan mampu memberikan masukan bagi 

perkembangan pengontrolan mobile robot.     

Kata kunci : Android, Mobile Robot, Accelerometer, Bluetooth, Pengontrolan Mobile 

Robot 
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PENDAHULUAN 
 

 Dewasa ini perkembangan teknologi wireless seperti bluetooth pada ponsel 

sudah berkembang sangat pesat dan telah diimplementasikan di berbagai bidang. Salah 

satu pemanfaatan nyatanya yaitu sebagai penghubung atau perantara antara dua 

perangkat agar dapat saling melakukan pertukaran data. 

Pada dunia robotika, mobile robot biasanya dikendalikan oleh remote control. 

Remote control tersebut terhubung dengan komponen robot melalui media kabel atau 

melalui media perantara tanpa kabel, namun remote control tersebut masih berupa 

remote control konvensional atau bahkan remote control khusus yang dibuat untuk 

robot itu sendiri. Sedangkan perkembangan mobile communication serta kontrol pada 

robot menjadi sebuah tren yang unik untuk dikombinasikan. Dengan teknologi yang 

ada pada ponsel berbasis Android, penulis ingin mengembangkan metode pengontrolan 

gerakan menggunakan bluetooth dan sensor accelerometer yang terdapat pada ponsel 

berbasis Android dengan memanfaatkan perubahan gravitasi bumi.  

Aplikasi ini dapat menjadi sebuah alternatif pengontrolan gerakan mobile robot 

dimana alat kontrol lama berupa joystick yang terhubung dengan kabel maupun 

infrared dapat digantikan dengan memanfaatkan bluetooth dan sensor accelerometer 

yang ada pada ponsel berbasis Android. 
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METODOLOGI 

 

A. Metode Penelitian 

 Metode yang digunakan dalam pembuatan skripsi ini adalah metodologi MSF 

(Microsoft Solutions Framework) yang memiliki beberapa fase – fase inti yaitu envisioning 

phase, planning phase, developing phase, stabilizing phase, dan deployment phase, dimana 

untuk setiap perputaran fase terdapat milestone yang menjadi tanda bahwa fase 

sebelumnya telah diselesaikan sehingga dapat melanjutkan fase berikutnya. 

B.  Analisis Data 

 Data dari pengujian aplikasi dan mobile robot yang digunakan berupa waktu 

respon, waktu tempuh dan jarak komunikasi bluetooth yang dianalisis secara deskriptif. 

Hasil analisis akan menunjukkan jarak komunikasi bluetooth antara ponsel dan mobile 

robot, waktu respon serta jarak tempuh yang mampu dicapai oleh mobile robot. 

 

 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

I. Pengembangan Aplikasi dan Mobile Robot 

A. Jenis Perangkat Lunak dan Perangkat Keras yang Digunakan 

Untuk mengembangkan aplikasi pengontrolan gerakan mobile robot (Gambar 

1) digunakan beberapa perangkat lunak pendukung yang terdiri dari Android versi 

GingerBread 2.3, Eclipse 3.62 Helios, Android Software Development Kit, Android 

Development Tools, dan BASCOM-AVR. Selain itu, digunakan juga perangkat keras 

yang terdiri dari satu unit komputer serta pada mobile robot memiliki beberapa 

komponen, yaitu Mikrokontroler ATmega32, Embedded Bluetooth 500, Embedded 

Module Series 2A Dual H-Bridge, Power Supply, Motor DC (2 buah), dan Battery 

Charger AA Ni-MH 3800mAh (10 buah) (Gambar 2) yang diintegrasikan.  

 

B. Konsep Dasar Pengontrolan Mobile Robot 

Konsep pengontrolan mobile robot yang dikembangkan yaitu arah 

pengontrolan gerakan mobile robot, yaitu maju, mundur, belok kanan, dan belok kiri 

(Gambar 3). Teknik pengontrolan mobile robot dengan memanfaatkan bluetooth dan 
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sensor accelerometer yang terdapat pada ponsel berbasis Android. Untuk 

menghubungkan atau mengkoneksikan bluetooth pada ponsel berbasis Android dan 

mobile robot digunakan model komunikasi serial (Gambar 4). 

 

C. Cara Pengontrolan Gerakan Mobile Robot 

1. Langkah – langkah Pengontrolan 

Langkah – langkah untuk mengontrol gerakan mobile robot sebagai berikut : 

1. Hubungkan Power Supply pada mobile robot (Gambar 1) 

2. Buka Aplikasi Kontrol Bluetooth Robot pada ponsel 

3. Izinkan aplikasi untuk mengaktifkan bluetooth ponsel 

4. Pada tampilan utama aplikasi, pilih tombol sambung dan lakukan pencarian 

perangkat bluetooth mobile robot (eb500) dengan memilih tombol cari 

perangkat. 

5. Masukkan passkey : 0000 apabila aplikasi meminta passkey.  

6. Setelah perangkat bluetooth terhubung, pilih tombol mulai pengontrolan untuk 

memulai pengontrolan gerakan mobile robot. Apabila ingin mengakhiri 

pengontrolan pilih tombol Hentikan Pengontrolan. 

 

2. Arah Gerakan Mobile Robot 

Untuk menentukan arah gerakan mobile robot dengan cara melihat nilai x dan y pada 

tampilan utama aplikasi (Gambar 2). Arah gerakan mobile robot dapat dilihat pada 

Tabel 1. 

Tabel 1. Arah Gerakan Mobile Robot 

Nilai Sensor Accelerometer Arah Gerakan 

X Bernilai Negatif Mobile Robot Bergerak Maju 

X Bernilai Positif Mobile Robot Bergerak Mundur 

Y Bernilai Positif Mobile Robot Bergerak Belok Kanan 

Y Bernilai Negatif Mobile Robot Bergerak Belok Kiri 

 

3. Mekanisme Kerja Sistem 

Bluetooth ponsel mengirimkan nilai sensor accelerometer ke Embedded 

Bluetooth 500 melalui komunikasi serial dan data yang diterima Embedded Bluetooth 
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500 dalam bentuk heksadesimal. Setelah nilai sensor accelerometer diterima oleh 

Embedded Bluetooth 500, pin TX pada Embedded Bluetooth 500 mengirimkan nilai 

tersebut ke mikrokontroler dan diterima oleh pin RXD pada mikrokontroler 

ATmega32. Data dalam bentuk heksadesimal tadi dikonversi menjadi desimal oleh 

mikrokontoler, selanjutnya data yang telah di konversi dikirimkan ke Embedded 

Module Series 2A Dual H-Bridge. Pin ATmega32 PD(2,3,4) mengirimkan data ke 

Interface 1 Embedded Module Series 2A Dual H-Bridge dan Pin ATmega32 PD(5,6,7) 

mengirimkan data ke Interface 2 Embedded Module Series 2A Dual H-Bridge. Pin 

PD4 dan PD5 pada mikrokontroler ATmega32 merupakan PWM (Pulse Width 

Modulation). 

 

II. Hasil dan Analisis Pengujian Program dan Mobile Robot 

1. Pengujian Waktu Respon Mobile Robot 

Waktu respon mobile robot dicatat saat  nilai sensor accelerometer pertama 

kali dikirimkan ke mobile robot hingga mobile robot mulai bergerak. Dari hasil 

pengujian didapat rata – rata waktu respon mobile robot ± 0,2 detik. 

2. Pengujian Jarak Komunikasi Bluetooth 

Jarak komunikasi perangkat bluetooth antara ponsel berbasis Android dengan 

embedded bluetooth 500 pada mobile robot pada ruang terbuka maksimal 27 meter 

dan pada ruang tertutup maksimal 13 meter. 

3. Pengujian Waktu Tempuh  

Pengujian waktu tempuh mobile robot dilakukan dengan mengatur kecepatan 

mobile robot secara konstan yang terdiri dari kecepatan 40, 60, 80, dan 100 

berdasarkan nilai sumbu x (maju) bernilai negatif yang ditunjukkan oleh sensor 

accelerometer dan mencatat waktu yang dibutuhkan mobile robot untuk menempuh 

jarak 20 meter (Tabel 2).  

       Tabel 2. Hasil Pengujian Waktu Tempuh Mobile Robot 

Jarak 

(meter) 

Waktu (detik) 

Kecepatan 40 Kecepatan 60 Kecepatan 80 Kecepatan 100 

20 252,48 160,41 174,95 177,7 
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4. Analisis Hasil Uji Coba 

Berdasarkan hasil pengujian waktu respon mobile robot, waktu respon mobile 

robot dicatat saat  nilai sensor accelerometer pertama kali dikirimkan ke mobile robot 

hingga mobile robot mulai bergerak. Waktu respon dari mobile robot cukup singkat, 

karena mobile robot langsung bergerak ketika nilai sensor accelerometer dikirimkan, 

perbedaan waktu yang terjadi antara pengujian pertama, kedua, dan ketiga serta pada 

gerakan maju, mundur, belok kiri dan belok kanan dikarenakan pencatatan waktu 

masih menggunakan stopwatch yang dikontrol oleh penulis sehingga memungkinkan 

adanya galat. 

Berdasarkan hasil pengujian jarak komunikasi bluetooth, jarak maksimal antara 

bluetooth pada ponsel dan mobile robot di ruang terbuka kurang lebih sejauh 27 meter, 

sedangkan pada ruang tertutup jarak maksimal kurang lebih 13 meter. Pengujian di 

dalam ruang tertutup hanya dapat mencapai jarak 13 meter dikarenakan di dalam 

ruang pengujian terdapat interferensi dari perangkat lain yang menggunakan frekuensi 

2.4 GHz yang sama dengan frekuensi bluetooth yaitu wifi, selain itu terdapat juga 

ponsel aktif yang sinyalnya dapat mengganggu kinerja dari bluetooth itu sendiri 

karena menggunakan media transmisi gelombang radio yang berdaya rendah sehingga 

berpotensi untuk saling mengganggu aktivitas dari masing – masing modul peralatan 

tersebut. Sedangkan pada ruang terbuka dapat mencapai 23 meter dikarenakan 

interferensi dari perangkat lain relatif rendah dan spesifikasi jangkauan komunikasi 

dari embedded bluetooth 500 pada lapangan terbuka dapat lebih dari 100 meter.  

Berdasarkan hasil pengujian waktu tempuh mobile robot, dapat dilihat bahwa 

pada kecepatan 60 mobile robot memerlukan waktu ±2 menit 40 detik berarti lebih 

cepat dibandingkan kecepatan 80 dan 100 yang memerlukan waktu ±2 menit 54 detik 

dan ±2 menit 57 detik untuk menempuh jarak 20 meter. Hal itu disebabkan pergerakan 

mobile robot menjadi tersendat – sendat apabila kecepatan terus dinaikkan. 

Sedangkan, untuk kecepatan 40 pergerakan mobile robot lancar tanpa tersendat – 

sendat untuk menempuh jarak 20 meter memerlukan waktu ±4 menit 12 detik yang 

relatif lebih lama. 
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KESIMPULAN DAN SARAN 

Kesimpulan 

 Adapun kesimpulan dari hasil pemanfaatan bluetooth dan sensor accelerometer 

pada ponsel berbasis android untuk pengontrolan gerakan mobile robot ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Pengontrolan mobile robot melalui bluetooth dapat memanfaatkan sensor 

accelerometer yang berada pada ponsel berbasis Android sebagai alternatif 

pengontrol gerakan dari mobile robot tersebut. 

2. Jalur komunikasi antara bluetooth pada ponsel berbasis Android dan module 

embedded bluetooth 500 pada  mobile robot menggunakan jalur komunikasi 

serial. 

3. Dari hasil pengujian, pergerakan mobile robot berjalan lancar pada 

kecepatan rendah, sedangkan pada kecepatan tinggi pergerakan mobile 

robot berjalan tersendat – sendat. 

 

Saran 

 Untuk pengembangan  aplikasi ini, penulis memberikan beberapa saran 

yang dapat dilakukan, beberapa saran tersebut  sebagai berikut : 

1. Untuk mengontrol pergerakan mobile robot, dianjurkan minimal 

menggunakan firmware Android Gingerbread versi 2.3 atau firmware  

Android yang sudah dimodifikasi (Custom ROM). 

2. Untuk pengembangan selanjutnya, komunikasi antara mobile robot dan 

ponsel berbasis Android disarankan menggunakan komunikasi wifi sehingga 

jarak jangkauan komunikasi dapat lebih jauh. 

3. Untuk mengatasi pergerakan mobile robot yang tersendat – sendat pisahkan 

sumber tegangan antara motor DC dan mikrokontroler. 
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Gambar 3. Konsep Dasar Pengontrolan 

 Mobile Robot 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. Alur Koneksi Ponsel dan Mobile Robot 
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