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ABSTRAK
Penelitian ini bertujuan untuk mengatasi kekurangan sistem kamera pengintai
keamanan yang bersifat statis, yaitu rentan terdapat area titik buta pada hasil
pengamatannya. Target khusus penelitian ini adalah untuk mempelajari lebih lanjut
bagaimana cara memanfaatkan penerapan aplikasi teknologi robotik dan perkembangan
ponsel pintar untuk mengatasi kendala dalam permasalahan nyata.

Penelitian ini membuat sebuah robot pengintai yang dikendalikan menggunakan
Smartphone. Pada robot tersebut terdapat kamera yang digunakan untuk mengambil
gambar di sekitar kemudian ditampilkan pada Smartphone dan PC Server. Robot ini dibuat
menyerupai bentuk mobil yang dapat bergerak maju, mundur, kanan, dan Kiri. Pergerakan
roda robot mobil dikendalikan menggunakan smartphone melalui modul Bluetooth.
Sedangkan untuk menggerakkan kamera dan untuk menyimpan hasil kamera

menggunakan PC Server yang terhubung dengan WiFi.

Parameter performa robot pengintai yang diujikan sebagai standar adalah
kemudahan robot untuk dimuati sensor tambahan, kemampuan manuver gerak robot,
kemampuan pengambilan dan transfer data gambar pengintaian, serta kemudahan sistem

kendali untuk diintegrasikan dengan tambahan unit robot pengintai lebih dari satu.

Kata Kunci : Robot Mobil, Smartphone, Kamera Pengintai
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I. PENDAHULUAN

Saat ini perkembangan teknologi, robot, dan smartphone semakin pesat. Banyak
dijumpai teknologi tersebut digunakan untuk membantu kegiatan sehari-hari. Sering juga
ditemui alat keamanan yang digunakan untuk mengurangi tindak kejahatan dalam keluarga
dengan memasang kamera-kamera di sudut rumah. Meskipun demikian, masih sering
ditemui tindak pelaku kejahatan dikarenakan pandainya pelaku tindak kejahatan dalam
bersembunyi dari kamera sudut rumah.

Berdasarkan yang terjadi mengenai kurangnya keamanan rumah di Indonesia di
saat pesatnya perkembangan teknologi, robot, dan smartphone ini maka penulis terinspirasi
untuk melakukan penelitian mengenai sebuah robot pengintai yang dapat dikendalikan

dengan jarak jauh dengan android.
Il. KAJIAN TEORI

1. Robot

Robot berasal dari kata “Robota” yang dalam bahasa Cheko berarti pekerja Robot
juga merupakan alat mekanik yang diciptakan untuk membantu dan meringankan
pekerjaan manusia untuk melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan
dikendalikan manusia maupun menggunakan program untuk menjalankannya. Secara
umum robot adalah peralatan yang dapat menghasilkan gerakan (Winarno, 2011).
2. Pengintai

Dalam Kamus Besar Bahasa Indonesia mengintai adalah mengamat-amati dari
jarak jauh atau dari tempat yang tersembunyi (gerak-gerik orang yang dicurigai, musuh,
dan sebagainya). Sedangkan pengintai adalah orang yang atau alat untuk mengintai atau
mengintip. Pengintaian sendiri merupakan proses, cara, perbuatan mengintai, atau tempat
mengintai
3. Kendali
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Dalam Kamus Besar Bahasa Indonesia terdapat beberapa pengertian dari kata
kendali adalah kekang, mengendalikan yaitu menguasai kendali, pengendali merupakan
orang yang mengendalikan, dan pengertian pengendalian dalam Kamus Besar Bahasa
Indonesia adalah proses, cara, perbuatan mengendalikan, pengekangan.

Sistem pengendalian adalah suatu komponen yang disusun dengan sedemikian rupa
untuk mengatur suatu kondisi agar tercapai kondisi yang diharapkan. Sistem pengendalian
terdiri dari beberapa elemen, yaitu input, proses, dan output.

4. Android Kitkat

Android adalah sistem operasi berbasis Linux yang bersifat terbuka (open source).
Android ini dikembangkan oleh Android Inc, yang kemudian dibeli oleh Google pada
tahun 2005. Android dirancang untuk perangkat seluler juga tablet PC. Android resmi
dirilis pada tahun 2007 bersanaan dengan di dirikannya Open Handset Alliance (Salbino,
2014).

5. Bluetooth

Bluetooth merupakan sebuah teknologi komunikasi berbasis wireless (tanpa kabel)
yang beroperasi dalam frekuensi 2,4 GHz unlicensed ISM (Industrial, Scientific, and
Medical) dengan menggunakan sebuah frequency hopping transceiver yang mampu
menyediakan layanan komunikasi data dan suara secara real-time antara host-host
Bluetooth dengan jarak jangkauan layanan yang terbatas. Bluetooth berupa chip yang
dimasukkan ke dalam perangkat eletronik lain dengan dirancang untuk menggantikan
kabel (Sukamto, 2011).

6 . Arduino

Arduino merupakan sebuah platform yang bersifat open source yang
menyediakan hardware dan Integrated Development Environment (IDE) yang
menggunakan bahasa pemrograman C++. Arduino dikembangkan di Ivrea, Italia pada
tahun 2005. Arduino ditemukan oleh Massimo Banzi dan David Cuartielles yang memberi
nama yaitu Arduin of lvrea kemudian diganti menjadi Arduino, dalam bahasa Italia yang
artinya teman yang berani. Arduino dikembangkan dari thesis Hernando Barragan di
desain Institute Ivrea.

7 . Arduino lde
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Arduino Ide adalah sebuah software yang digunakan untuk menulis, meng-compile
menjadi kode biner dan meng-upload ke dalam memori mikrokontroler.
8 . Motor DC

Motor DC adalah jenis motor listrik yang bekerja menggunakan sumber tegangan
DC. Motor DC juga disebut motor arus searah. Motor DC digunakan pada penggunaan
khusus yang diperlukan percepatan yang tetap untuk kecepatan yang luas.
9. Driver Motor L293D

Driver motor L293D menggunakan IC L293D yang merupakan jenis monolitik
tegangan tinggi, didesain untuk keperluan beban induktif seperti motor DC, relay, motor
stepper. IC L293D berfungsi sebagai pengarah dari kedua motor sebagai penggerak roda
belakang (Kristiyana, 2008).
10. Ip Camera

IP camera merupakan kamera yang menggunakan internet protocol atau web untuk
mengirimkan data gambar dan kontrol sinyal. IP kamera sering digunakan untuk
keamanan, yang dapat dihubungkan dengan jaringan internet komputer, sehingga hasil
tampilan kamera dapat dilihat dari tempat yang berbeda (Aziz, 2015).
11. Delphi Xe8

Delphi XE8 merupakan software untuk membuat aplikasi dimana aplikasi yang
telah dibuat tersebut dapat berjalan di banyak platform seperti windows, android, dan los.
Delphi ini merupakan bagian dari bahasa pemrograman pacscal.
12. Router

Menurut Aziz (2015), router merupakan alat yang digunakan untuk mengirimkan
paket data melalui sebuah jaringan atau Internet menuju tujuannya. Proses ini sering
disebut sebagai routing. Proses routing terjadi pada lapisan 3 (Lapisan jaringan seperti
Internet Protocol) dari stack protokol tujuh-lapis OSI. Router berfungsi sebagai
penghubung antar dua atau lebih jaringan untuk meneruskan data dari satu jaringan ke

jaringan lainnya.

Il. METODOLOGI
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Dalam melaksanakan penelitian terdapat beberapa metode yang dilakukan, antara
lain sebagai berikut:
1. Analisis
a. ldentifikasi Masalah
Metode ini digunakan untuk mencari permasalahan yang terjadi dalam keamanan
rumah dan lingkungan. Di mana saat ini sudah banyak terdapat kamera CCTV di
dalam rumah atau ruang tetapi tidak dapat dipantau setiap saat sehingga masih
mempermudah dalam seseorang dalam melakukan tindakan kejahatan. Melihat
kejadian-kejadian tersebut, maka dibuatlah sistem robot pengintai yang
dikendalikan android dan dapat digunakan secara mobile yang dapat
mempermudah dalam pengawasan keamanan dan keadaan lingkungan,
b. Pengumpulan Data dan Analisis
Untuk mendapatkan data-data dan informasi lebih yang berhubungan dengan
penelitian ini, digunakan cara studi online dan studi pustaka. Studi online dengan
mencari jurnal, paper, tutorial dan lain-lain. Studi pustaka yang dilakukan yaitu
dengan mencari buku atau referensi yang berkaitan dengan penelitian.
2. Perancangan
Dalam tahap perancangan yang dilakukan yaitu persiapan semua alat dan bahan serta
perancangan perangkat keras maupun perangkat lunak.
3. Implementasi
Implementasi merupakan proses pembuatan baik rangkaian hardware maupun
software. Software yang dimakasudkan yaitu tampilan aplikasi yang digunakan
sebagai pengendali dengan menggunakan Smartphone.
4. Pengujian
Pengujian dilakukan untuk mengetahui apakah sistem sudah bekerja sesuai yang
diinginkan. Pengujian dilakukan secara berulang-ulang agar sistem dapat berjalan

dengan baik.

IV.HASIL DAN PEMBAHASAN
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Pada bagian ini akan membahas tentang hasil pembuatan dan hasil pengujian alat yang
dibuat.
1. Perancangan Sistem

Perancangan perangkat keras sistem yang dibuat yaitu terdapat catu daya untuk

memberikan daya pada setiap komponen yang digunakan untuk membuat robot pengintai.
Robot pengintai berupa robot beroda yang terdapat 4 motor dc yang digunakan untuk
menggerakkan roda maju, mundur, ke kanan, maupun bergerak ke kiri. Pergerakan motor
dc diatur oleh driver motor. Driver motor yang digunakan yaitu driver motor L293D yang
berfungsi untuk mengatur gerakan dan kecepatan motor dc. Selain komponen tersebut,
terdapat juga IP camera yang digunakan untuk mengetahui keadaan sekitar robot sekaligus
digunakan untuk mengintai dan mengawasi keadaan sekitar. Hasil dari kamera tersebut
ditampilkan di smartphone dan PC Server. Di robot pengintai juga terdapat modul
bluetooth yang digunakan untuk komunikasi antara arduino dengan smartphone. Arduino
di sini digunakan untuk mengendalikan pergerakan robot dan menampilkan hasil kamera
pengintai. PC Server digunakan untuk mengendalikan pergerakan kamera dan media
penyimpanan gambar sesuai dengan keinginan pengguna. Selain itu arduino juga
digunakan untu memproses inputan dari smartphone untuk mengendalikan robot.

2. Implementasi Perangkat Keras

Gambar 1. Rangkaian Sistem

Gambar 1 merupakan hasil bentuk rangkaian sistem yang telah dibuat. Dimana

driver motor shield dihubungkan dengan arduino, dan pada driver motor dihubungkan ke 4
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motor dc yang digunakan untuk mengatur gerakan roda mobil. Di atas motor driver
terdapat modul bluetooth yang mana dihubungkan pada pin arduino yaitu pin Rx dan Tx.
Dimana bluetooth digunakan untuk proses komunikasi arduino dengan smartphone. Untuk
menjalankan sistem tersebut dibutuhkan catu daya, dimana catu daya dihubungkan pada
arduino dan driver motor.

3. Pembuatan Software

a. Delphi Xe8
Delphi ini digunakan untuk membuat aplikasi yang nantinya akan digunakan untuk
mengendalikan robot pada android. Pada pembuatan aplikasi terdapat beberapa form,
yaitu login, menu utama, tambah robot, koneksi bluetooth dan form untuk tampilkan

sistem untuk mengendalikan robot.

g o
antarmuka

<
<

tidak 1
/ Masukan data /
| " |
/ Pilih Robot /
Mengolah data

l |
Pilih Bluetooth
l Menympan konfigurast
dan mengendalikan driver
motor

l

Gambar 2. Diagram Alur Delphi
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b. Arduino Ide
Selesai pembuatan rangkaian perangkat Kkeras,
perangkat lunak. Untuk menjalankan

dilanjutkan proses pembuatan

robot diperlukan program yang dapat

memerintah sistem arduino. Program tersebut menggunakan Arduino Ide. Pada
program arduino menggunakan variabel yang F, S, R, L, P, dan B. Dimana F untuk

untuk Maju, R untuk Kanan, L untuk kiri, P untuk putar, B untuk mundur, dan S untuk

mundur.
Inisialisasi port Arduino
Serial begin(9600)
/ Masukan Data /
I‘Eka.ﬂ "].:" I'ekan IIBII Teka.ﬂ "S" TEI{EII "R" I‘Eka.ﬂ ||L|| I-Ekaﬂ "P"
JikaF Jika F JikaF JikaF JikaF JikaF
Ditekan Ditekan Ditekan Ditekan Ditekan Ditekan
M1 : Forward [|M1 : Backward)] M1 : Release || M1 : Release || M1 : Forward |M1 : Forward
M2 : Forward ||M2 : Backwardf] M2 : Release || M2 : Release || M2 : Forward |[M2 : Forward
M3 : Forward M3 : Backwardl] M3 : Release || M3 : Forward || M3 : Release |M3 : Backward
M4 - Forward M4 : Backwardl] M4 : Release || M4 : Forward || M4 : Release |4 : Backward
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Gambar 3. Diagram Alur Arduino

4. Pengujian Sistem

a. Pengujian robot

Pengujian robot ini meliputi pengujian keseluruhan dari komunikasi, pengendalian
robot dan pengujian kamera. Dimana untuk mengendalikan robot menggunakan
bluetooth, sedangkan kamera menggunakan WiFi. Pengujian ini langsung
menggunakan aplikasi yang telah dibuat. Dalam pengujian penulis memilih Robot 1
pada menu utama yang nantinya akan mengakses IP Camera yang tersimpan pada data
Robot 1 dan mengendalikan Robot 1. Pada aplikasi, penyimpanan data robot pada
Robot 1 dengan IP Address 10.42.0.165.

a b
< Robot 1

17:06:40, Sabtu 21 Januari 2017

Gambar 4. Pengujian Robot

b. Pengujian Tambah Robot
Pada aplikasi akan ditambah robot yang akan dikendalikan. Pengujian ini dimulai dari
form menu utama yang mana untuk menambah robot harus menekan tombol tambah
yang ada pada samping kanan atas terlebih dahulu. Setelah ditekan, maka akan masuk
ke form yang digunakan untuk memasukkan data robot yang akan ditambah.
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« X MENU UTAMA +

fickot 1
fobot 2

Acbot 3

Gambar 5. Menu Tambah Robot

TAMBAH ROBOT

It Robet

Ra

Nama Robat

Aobot 4

Ip Camesn

10.42.0.167

Gerak Mag: Derak Kanan
(3 L

Gerwk Mundhr Gk Wi
B L
Gusak Putar - :
o Simpan

Gambar 6. Isi data robot
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Setelah mengisi semua data yang ada pada form tersebut, langkah selanjutnya yaitu

menekan tombol simpan untuk proses penyimpanan.

Gambar 7. Simpan Berhasil

Ketika tampil gambar 7, maka data yang telah dimasukkan berhasil disimpan dan akan

kembali ke form menu utama dengan data terbaru.

¢ X MENU UTAMA +

Robot 1 ’
RAobot 2
Robot 3

HAobot 4

Gambar 8. Data Robot Tambah
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1.

Dari hasil penambahan robot yang telah dilakukan maka dapat dilakukan pengujian
dengan menggunakan data robot baru dan mengganti IP Address pada IP Camera yang
digunakan sebagai alat pengintai. Yang awalnya digunakan sebagai robot pertama
dengan IP Address 10.42.0.166 diubah menjadi 10.42.0.166.

V. KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan

Berdasarkan hasil penelitian, perancangan dan pengujian rancang bangun robot

pengintai, kesimpulan yang didapat adalah sebagai berikut:

1.

2.

Pada penelitian ini telah dirancang bangun sebuah robot mobil yang dapat digunakan
sebagai pengintai yang dapat dilihat secara langsung dari smartphone dan dapat
bergerak maju, mundur, belok kanan, belok kiri, dan berputar sesuai dengan keinginan
pengguna. Dalam pembuatan robot ini digunakan IP Camera sebagai kamera pengintai
yang dipasang pada mobil robot yang terdiri dari 4 motor dc yang dijalankan dengan
menggunakan mikrokontroler yaitu Arduino UNO dan menggunakan Motor Driver
L293D.

Pengendalian robot untuk bergerak maju, mundur, kanan, Kiri maupun berputar,
penulis menggunakan modul bluetooth HC-05. Sedangkan untuk menampilkan
gambar pada smarphone dan PC penulis menggunakan WiFi sebagai komunikasinya.
Sistem robot pengintai ini dibuat sebagai sistem keamanan sebagai kamera untuk
pemantau keadaan sekitar. Dimana pada pengguna dapat menggunakan Smartphone
untuk mengendalikan robot tersebut dan dapat menampilkan hasil dari kamera
sedangkan pada PC Server pengguna dapat penyimpan foto hasil. dari kamera
pengintai. Robot pengintai juga dapat menambahkan robot yang akan dikendalikan
dengan menambah nama robot dan menambah cara pengendalian robot tersebut.

Saran

Saran yang dapat penulis sampaikan untuk penelitian selanjutnya sebagai berikut:

1. Penggunaan komunikasi pengendali robot untuk selanjutnya dapat menggunakan
internet agar dapat dikendalikan dimanapun pengguna berada meskipun saat

pengguna berada di luar kota, sehingga pengawasan lingkungan lebih efektif.

JUTTIMR WL,




PROSIDING SEMINAR ILMIAH NASIONAL:
“MEMBANGUN PARADIGMA KEHIDUPAN MELALUI MULTIDISIPLIN ILMU"

2. Untuk penyimpanan gambar untuk penelitian selanjutnya dapat langsung pada

Smartphone sehingga tanpa harus menggunakan PC untuk menyimpan gambar.
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