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ABSTRAK

Sampah merupakan benda yang dibuang begitu saja karena
dianggap tidak berharga. Keberadaan sampah pada kolam dapat
mengurangi estetika, mencemari air, dan mengancam ekosistem yang ada.
Dengan ukuran kolam yang luas, pengelola kolam masih melakukan
pembersihan kolam menggunakan cara manual. Tujuan dari penelitian ini
adalah menghasilkan robot pembersih sampah kolam yang terintegrasi
dengan teknologi mikrokontroler dan loT(Internet of Things).
Penggunaan teknologi ini memungkinkan proses pembersihan kolam
dapat dilakukan melalui kendali jarak jauh dengan koneksi internet.
Metode penelitian ini menggunakan pendekatan kuantitatif, dimulai dari
tahapan perancangan hingga uji akhir. Hasil penelitian didapat bahwa
robot dapat dikendalikan melalui tombol kontrol robot dengan baik sesuai
perintah maju dan mundur dengan durasi 2 detik. Sedangkan untuk belok
kanan dan kiri dengan durasi 15 detik. Uji komunikasi wifi menunjukan
jarak maksimal koneksi 80 meter. Dan dari hasil pengujian yang telah
dilakukan didapat bahwa robot dapat membersihkan sampah kolam jenis
plastik, botol plastik, gelas plastik, dan dedaunan. Sedangkan untuk
sampah jenis serpihan benda sulit terangkat karena ukuran yang terlalu
kecil. Hasil akhir menunjukan bahwa rancangan mekanik, elektrikal, dan
interface dapat bekerja dengan baik sebagai kerangka robot, sumber
kelistrikan robot, dan kendali robot. Penelitian selanjutnya dapat
ditambahkan mekanik agar robot dapat bergerak di kolam atau perairan
yang berarus, menambah jarak koneksi antara robot dengan pengguna,
penambahan mekanik untuk konveyor agar sampah kecil dapat ikut
terangkat, dan penambahan mekanik yang kuat agar robot dapat menahan
keseimbangan dari angin ketika di permukaan kolam.

Kata kunci: robot, sampah, kolam, mikrokontroler, internet of
things, blynk



ABSTRACT

Garbage is an object that is simply thrown away because it is considered
worthless. The existence of garbage in ponds can reduce aesthetics,
pollute water, and threaten existing ecosystems. With the size of the pond
being large, the pool manager still cleans the pond using the manual
method. The purpose of this research is to produce a pond waste cleaning
robot that is integrated with microcontroller technology and IoT (Internet
of Things). The use of this technology allows the pool cleaning process to
be carried out through remote control with an internet connection. This
research method uses a quantitative approach, starting from the design
stage to the final test. The results of the study were obtained that the robot
can be controlled through the robot control buttons well according to
forward commands, backward with a duration of 2 seconds, and for
turning right and left with a duration of 15 seconds. The wifi
communication test showed a maximum connection distance of 80 meters.
And from the results of the tests that have been carried out, it is found that
the robot can clean plastic pond waste, plastic bottles, plastic cups, and
leaves. As for debris type of garbage, it is difficult to lift because the size
is too small. The final results show that the mechanical, electrical, and
application design can work well as a robot framework, robot electrical
source, and robot control. Further research can add mechanics for robots
to be able to move in ponds or currents of water, increase the connection
distance between robots and users, add mechanics for garbage pick-up
conveyors so that small garbage can be lifted, and add strong mechanics
so that robots can withstand the balance from the wind when on the
surface of the pond.

Keywords: robots, garbage, pools, mikrokontroler, internet of things,
blynk
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