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Integrasi Sistem Robot Deimos Pilah Cerdas

ABSTRAK

Semakin banyak penduduk, maka semakin banyak sampah yang dihasilkan.
Salah satu upaya pengolahan sampah ini adalah daur ulang. Sebelum di daur
ulang, sampah perlu dipilah berdasarkan jenisnya. Proses ini masih
memerlukan campur tangan manusia yang dapat menyebabkan masalah
kesehatan. Salah satu solusi untuk meniadakan campur tangan manusia
adalah menggunakan robot. Robot pengangkut sampah dapat dikendalikan
dengan komunikasi Bluetooth melalui sensor HC-05. Robot dapat
dikendalikan untuk bergerak dengan bantuan 2 motor DC yang dikendalikan
oleh sebuah motor driver L298N. Selain itu, robot juga dapat dikendalikan
untuk mengangkut tempat sampah dengan bantuan 2 buah lengan yang
dikendalikan oleh 3 buah servo DS3225. Mikrokontroler yang digunakan
robot adalah Arduino Mega. Semua sensor dan aktuator bekerja sesuai
dengan fungsinya. Integrasi sistem robot berhasil dilakukan. Robot
pengangkut sampah “Deimos” berhasil dibuat dan dapat dioperasikan secara
nirkabel serta dapat beroperasi sesuai fungsi yang telah ditentukan.

Kata kunci: Robot pengangkut sampah, Bluetooth, motor driver, servo
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System Integration of Deimos Robot Pilah Cerdas

ABSTRACT (English)

The more people there are, the more waste is produced. One of the efforts to
process this waste is recycling. Before recycling, waste needs to be sorted
based on type. This process still requires human intervention which can
cause health problems. One solution to eliminate human intervention is to
use robots. The waste carrier robot can be controlled using Bluetooth
communication via the HC-05 sensor. The robot can be controlled to move
with the help of 2 DC motors controlled by an L298N motor driver. Apart
from that, the robot can also be controlled to carry trash cans with the help
of 2 arms controlled by 3 DS3225 servos. The microcontroller used by the
robot is Arduino Mega. All sensors and actuators work according to their
function. Robot system integration was successfully done. The waste carrier
robot "Deimos" was successfully created and can be operated wirelessly
and can operate according to predetermined functions.

Keywords: Waste carrier robot, Bluetooth, motor driver, servo
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