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ABSTRAK

Remotely operated vehicle (ROV) adalah sebuah alat berukuran
mini untuk mengeksplorasi objek bawah air seperti untuk observasi
keadaan dibawah air. ROV berfungsi untuk menjangkau tempat kecil
di perairan, seperti gua kecil di bawah air,atau tempat yang tidak bisa
dijangkau oleh penyelam manusia. ROV digerakkan oleh operator
yang berada di permukaan air menggunakan remote control,
dilengkapi dengan kabel yang bertujuan sebagai media pengiriman
data, suplai daya sekaligus jalur komunikasi antara ROV dan
pengendali. ROV akan sangat membantu penyelam manusia,
Penyelaman memiliki banyak sekali efek bagi penyelam tersebut.
Salah satu dampak yang paling serius yang ditimbulkan akibat
aktivitas menyelam adalah penyakit dekompresi maupun penurunan
kapasitas vital paru. Sehingga dibuatlah alat ini yang memiliki tujuan
terciptanya alat yang dapat menjelajah dan bermanuver dibawah air
sehingga dapat melakukan penyelaman dibawah air tanpa
melakukan penyelaman manusia. Alat dibuat dengan mikrokontroler
Arduino Mega dan dikendalikan oleh Joystik. Hasil yang didapatkan
yakni alat dapat bergerak maju, mundur belok kiri, belok kanan, serta
naik dan turun sesuai dengan perintah pada joystick.Alat dapat
bermanuver karena menggunakan 4 buah motor dc yang sudah diberi
propeller. Kecepatan pada alat dapat di atur dari besarnya nilai pwm
yang diberikan oleh joystick. Alat yang dibuat terdiri dari panel
kontrol yang berisikan komponen dari ROV yang berada di daratan
dan satu bagian lainya yaitu ROV yang berada di bawah permukaan
air. Kedua bagian tersebut dihubungkan oleh kabel sepanjang enam
meter. ROV yang dibuat memiliki kemampuan untuk menyelam
sedalam dua meter dan jarak maksimal enam meter.

Kata kunci: Joystik, ROV, Bawah Air, Motor Dc



ABSTRACT

Remotely operated vehicle (ROV) is a mini-sized tool for
exploring underwater objects such as observing underwater
conditions. ROV serves to reach small places in the water, such as
small underwater caves, or places that cannot be reached by human
divers. The ROV is driven by an operator who is on the surface of the
water using a remote control, equipped with a cable that is intended
as a medium for data transmission, power supply as well as a
communication line between the ROV and the controller. ROV will
greatly help human divers. Diving has many effects for these divers.
One of the most serious impacts caused by diving activities is
decompression sickness and decreased lung vital capacity. So this
tool was made which has the goal of creating a tool that can explore
and maneuver under water so that it can dive underwater without
human diving. The tool is made with the Arduino Mega
microcontroller and is controlled by a joystick. The results obtained
are that the tool can move forward, backward, turn left, turn right,
and up and down according to the commands on the joystick. The tool
can maneuver because it uses 4 dc motors that have been given
propellers. The speed of the tool can be set from the PWM value given
by the joystick. The tool that is made consists of a control panel that
contains components from the ROV that is on land and one other part,
namely the ROV that is below the surface of the water. The two
sections are connected by a six meter long cable. The ROV that was
created has the ability to dive two meters deep and a maximum
distance of six meters.

Keywords: Joystick, ROV, Underwater, DC Motor
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Teknologi
Telekomunikasi
Robot Bawah Air
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Remote Control:
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DAFTAR ISTILAH

. Bidang pengembangan teknologi yang

berkaitan dengan pembuatan dan penggunaan
robot.

: Pengembangan sistem komunikasi antara

robot dan pengendali.

. Jenis robot yang dirancang untuk beroperasi

di bawah air.

. Penelitian dan pemeriksaan suatu area atau

lingkungan.

: Hambatan atau masalah yang dihadapi dalam

melakukan suatu kegiatan.

. Jenis robot yang digunakan di bawah air

untuk berbagai tugas.

. Proses pengamatan terhadap lingkungan.
. Potensi bahaya atau ancaman..
. Gas yang diperlukan untuk pernapasan

manusia dan makhluk hidup.

. Tekanan yang timbul akibat berat air di

dalam air.

. Aktivitas menjelajahi bawah air dengan

menggunakan peralatan khusus.

. Seseorang yang mengendalikan ROV dari

permukaan.

. Alat untuk mengontrol perangkat dari jarak

jauh.

. Proses mengirimkan informasi antara

perangkat..

. Izin yang diperlukan untuk melakukan

penyelaman tertentu.

. Alat kendali berbentuk tongkat yang

digunakan untuk mengarahkan pergerakan
ROV.

. Motor arus searah yang digunakan sebagai
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Arduino Mega 2560
Actuator

Driver BTS7960
Propeller

Manuver
Pipa PVC

penggerak ROV.

: Model papan mikrokontroler yang digunakan

dalam proyek elektronik.

: Komponen yang mengubah sinyal kontrol

menjadi gerakan fisik.

. Perangkat pengendali motor yang digunakan

dalam ROV.

. Baling-baling yang menghasilkan daya

dorong pada ROV.

. Gerakan atau perubahan arah ROV.
. Pipa yang terbuat dari plastik PVC.
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