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RANCANG BANGUN SISTEM PENGHENTIAN OTOMATIS PADA MOBILE 

ROBOT 

 

RINGKASAN 

Rancang bangun sistem penghentian otomatis pada mobile robot bertujuan 

untuk merancang sistem penghentian otomatis kendaraan yang berfungsi sebagai 

keamanan pengendara. Sebagai simulasi atau prototype kendaraan adalah mobil 

remote control (RC). Untuk mengontrol kecepatan serta arah perputaran motor DC 

digunakan motor driver L298N. Pengontrol dari sistem pengereman otomatis 

kendaraan ini menggunakan mikrokontroler arduino uno. Untuk mendeteksi jarak 

digunakan sensor ultrasonik HC-SR 04. Pengontrolan laju mobil ini menggunakan 

aplikasi bluetooth RC controller yang dihubungkan pada modul bluetooth HC-SR 

05. Hasilnya jika tidak diberikan beban dan diberi beban maka jarak 10cm - 70cm 

dengan PWM duty cycle 100  pengereman dapat berfungsi dengan baik, jika PWM 

duty cycle 150 jarak 10cm - 30cm pengereman tidak dapat berfungsi karena laju 

mobil sangat cepat sehingga sensor tidak dapat membaca objek, jika PWM duty 

cycle 200 pengereman akan berfungsi dijarak 60cm - 70cm jika tidak ada beban 

sedangkan saat ada beban pengereman akan berfungsi dijarak 40cm – 50cm, jika 

PWM duty cycle 255 berfungsi dijarak 70cm  jika tidak ada beban sedangkan saat 

ada beban penghentian otomatis tidak terjadi dikarenakan laju mobil sangat cepat 

sehingga tidak dapat dideteksi oleh sensor ultrasonik. 

 

  Kata kunci : Arduino Uno, Seonsor Ultrasonik HC-SR 04, Motor Driver L298N, 

Bluetooth HC-SR 05, Aplikasi Bluetooth RC Controller, Mobil 
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BAB I PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

 Perkembangan dunia otomotif saat ini semakin meningkat dan canggih, dan 

semakin banyaknya produksi mobil. Mobil yang nyaman dan memiliki kecepatan 

dan tenaga yang prima adalah impian dari semua pengguna. Namun seiring dengan 

semakin tingginya kecepatan suatu kendaraan, maka resiko akan terjadinya 

kecelakaan juga semakin tinggi. Kementerian Perhubungan (Kemenhub) 

melaporkan, jumlah kecelakaan yang terjadi di tahun 2021 mencapai 103.645 

kasus, jumlah tersebut naik 3,62 % ketimbang tahun sebelumnya yang sebanyak 

100.028 kasus. (Sumber: Alif Karnadi. 2022) 

Kecelakaan merupakan salah satu faktor penyebab kematian terbesar di 

dunia. Hal ini biasanya disebabkan oleh kelalaian individu dalam mengendarai 

kendaraan. Tidak sedikit dari pengemudi yang mengantuk atau melamun ketika 

mengemudi sehingga pengemudi tidak menginjak rem pada saat adanya penghalang 

didepan kendaraan dan menyebabkan terjadinya kecelakaan. 

Perancangan hasil yang dilakukan oleh Syah Alam & Gusti Alga Maulana, 

2020:69 yang bertema pengereman otomatis dengan judul penelitiannya yaitu 

Rancang bangun sistem pengereman otomatis menggunakan Arduino Uno dan 

sensor ultrasonik. Metode yang digunakan oleh peneliti yaitu menghentikan putaran 

roda secara bertahap dimulai dari jarak 50cm sampai 30cm untuk berhenti total 

menggunakan mikrokontroler arduino uno yang dikoneksikan dengan motor driver 

L298 dan sensor ultrasonik HC-SR04 sebagai pendeteksi halangan. Dari hasil 

penelitian yang telah dilakukan telah berhasil dirancang sebuah prototype mobil 
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dengan sistem pengereman sistem otomatis dengan nilai rata-rata jarak berhenti 

terbaik di 28.75cm dari target 30cm untuk waktu settingan delay 200ms. Dengan 

nilai rata-rata kesalahan 4.17% dan dengan tingkat keakuratan 95.83%, hal ini 

menunjukkan bahwa prototype yang dirancang sudah layak diterapkan sebagai 

sistem pengereman otomatis.  

Sistem pengereman otomatis dengan berbasis mikrokontroler, diharapkan 

mampu mengurangi jumlah kasus kecelakaan kendaraan bermobil. Melalui latar 

belakang yang telah dijelaskan dan dari penelitian terdahulu, maka pada tugas akhir 

ini akan membuat alat pengereman otomatis dengan berbasis arduino uno. Alat ini 

dapat berfungsi untuk mengontrol jarak antara kendaraan pengguna rem otomatis 

dengan objek benda/manusia di depannya dan juga dapat berguna bagi pengemudi 

yang tidak sigap menginjak rem. Rem otomatis penting menggunakan sensor 

ultrasonik, agar dapat melihat situasi didepan karena sensor ultrasonik berfungsi 

unntuk mendeteksi benda atau objek di hadapan sensor. Dengan begitu, sensor 

ultrasonik sangat berguna dan bisa dikatakan adalah sensor utama yang wajib 

digunakan dalam penelitian ini. Selanjutnya pada remote kontrol berfungsi sebagai 

pengontrol laju kendaraan mobil tersebut. Oleh karena itu dirancanglah suatu sistem 

pengereman otomatis berbasis arduino. 

Mikrokontroler arduino uno telah banyak dikembangkan untuk keperluan 

pengendalian dan monitoring jarak jauh baik untuk keperluan keamanan, medis, 

maupun agrikultur. Salah satu kelebihan dari mikrokontroler arduino uno adalah 

harganya yang terjangkau dan mudah dikoneksikan dengan perangkat lain. 
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 Berdasarkan latar belakang diatas, maka penulis akan melakukan penelitian 

dengan judul “Rancang Bangun Sistem Penghentian Otomatis Pada Mobile Robot” 

1.2 Rumusan Masalah 

 Berdasarkan latar belakang masalah diatas, maka pokok permasalahan yang 

dihadapi tugas akhir ini yaitu, cara merancang sistem penghentian otomatis pada 

mobile robot mengunakan arduino uno dengan aplikasi bluetooth RC controller. 

1.3 Ruang Lingkup Kegiatan 

 Adapun ruang lingkup batasan masalah pada penelitian ini yang ditujukan 

agar lebih terarah dan tidak keluar dari pokok permasalahan, yaitu: 

1. Pendeteksi jarak alat ini menggunakan sensor ultrasonik dan aplikasi bluetooth 

RC controller sebagai input. 

2. Input dari sensor ultrasonik diproses dengan menggunakan Arduino Uno. 

3. Output dari sensor ultrasonik dan aplikasi bluetooth RC controller yang 

digunakan yaitu motor DC yang akan berhenti sesuai jarak yang ditentukan. 

4. Penerapan alat ini diterapkan pada kendaraan mobil jenis travel/perjalanan jauh. 

5. Penerapan sistem penghentian mobil ini bisa disimulasikan didalam maupun 

diluar ruangan. 

6. Kendaraan untuk pengujian adalah kendaraan mobil mainan. 

7. Membuat kendaraan mobil yang dilengkapi dengan pengukuran jarak. 
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1.4 Tujuan dan Manfaat Kegiatan 

1.4.1 Tujuan Kegiatan 

 Tujuan dari penelitian tugas akhir ini adalah, merancang sistem penghentian 

otomatis pada mobile robot mengunakan arduino uno yang berfungsi sebagai 

keamanan pengendara. 

1.4.2 Manfaat Kegiatan 

 Manfaat dari penelitian tugas akhir ini adalah:  

1. Bagi Penulis : 

a. Untuk menerapkan ilmu teori dan praktek yang diperoleh selama 

perkuliahan. 

b. Dapat mengetahui cara merancang dan kinerja dari sistem 

penghentian otomatis pada mobil travel. 

2. Bagi Masyarakat : 

 Hasil penelitian ini diharapkan mampu menjadi solusi untuk 

mengurangi tingkat kecelakaan dijalanan dimana seringnya pengendara 

mobil tidak cepat atau sigap saat menginjak rem mobil dan memberikan 

keamanan bagi pengendara. 

3. Bagi Mahasiswa dan Pembaca : 

 Dapat menjadi referensi dan informasi bagi para mahasiswa yang 

sedang menyusun Tugas Akhir dengan permasalahan pokok yang sama. 
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BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Studi Pendahuluan 

 Tinjauan pustaka ini bertujuan untuk menerangkan beberapa hasil penelitian 

sebelumnya yang terkait dengan penghentain otomatis kendaraan. Penghentian 

otomatis kendaraan dapat dilakukan menggunakan sensor ultrasonik untuk 

mendeteksi halangan di depannya dan menggunakan aplikasi bluetooth rc 

controller untuk mengontrol mobil tersebut. 

  Pembuatan alat yang bertema pengereman otomatis sudah pernah dilakukan 

oleh peneliti sebelumnya yaitu oleh Azhar Robbi Dayus, dkk (2022:101) tentang 

Penerapan Sistem Pengereman dan Parkir Mobil Listrik Menggunakan Sensor 

Ultrasonik Berbasis Arduino Uno. Sistem kendali rem otomatis pada penelitian ini 

adalah sebuah alat yang mempunyai fungsi sebagai pengendali pengereman 

otomatis pada kendaraan roda empat tanpa si pengemudi harus menekan pedal rem 

atau pengereman secara manual. Sistem ini menggunakan sensor ultrasonik untuk 

mendeteksi jarak mobil terhadap benda yang menghalangi baik di depan maupun 

di belakang mobil. Dikendalikan oleh mikrokontroler Arduino Uno yang terhubung 

ke motor servo dan buzzer. Sistem dapat mengendalikan laju kendaraan dan 

pemakiran mobil pada tempat parkir dengan merancang dan membuat sistem 

pengereman dan parkir yang bekerja dengan menggunakan sensor ultrasonik 

sehingga dapat memberitahukan benda atau sesuatu yang menghalangi baik di 

depan maupun di belakang mobil. Mobil dapat berhenti dengan cepat dan akurat 

sehingga tidak menyentuh benda di depannya dan mobil juga dapat parkir dengan 

tepat di tempat parkir yang telah ditentukan. 
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  Penelitian yang dilakukan oleh, Syah Alam & Gusti Alga Maulana 

(2020:69) dengan judul penelitiannya Rancang bangun sistem pengereman 

otomatis menggunakan Arduino Uno dan dirancang dengan menggunakan sensor 

ultrasonik HC-SR04 yang berfungsi sebagai pendeteksi halangan. Metode yang 

digunakan oleh peneliti yaitu menghentikan putaran roda secara bertahap dimulai 

dari jarak 50 cm sampai 30 cm untuk berhenti total menggunakan mikrokontroler 

arduino uno yang dikoneksikan dengan motor driver L298 dan sensor ultrasonik. 

Dari hasil penelitian yang telah dilakukan telah berhasil dirancang sebuah prototype 

mobil dengan sistem pengereman sistem otomatis dengan nilai rata-rata jarak 

berhenti terbaik di 28.75 cm dari target 30 cm untuk waktu settingan delay 200 ms. 

Prototype yang dirancang memiliki nilai rata-rata kesalahan 4.17% dan dengan 

tingkat keakuratan 95.83%. hal ini menunjukkan bahwa prototype yang dirancang 

sudah layak diterapkan sebagai sistem pengereman otomatis. 

  Penelitian yang dilakukan oleh Ade Zulkarnain Hasibun, dkk (2017:8) 

tentang Sistem Pengereman Otomatis pada Mobil dengan Memanfaatkan 

Mikrokontroler Menggunakan Fuzzy Sugeno. Metode yang digunakan dalam 

penelitian ini yaitu logika fuzzy dan mikrokontroler akan dihubungkan kedalam 

sistem yang terdapat didalam mobil, salah satu logika fuzzy yang dapat digunakan 

yaitu fuzzy sugeno. Penalaran dengan metode output sistem tidak berupa himpunan 

fuzzy melainkan berupa konstanta atau persamaan linear, keanggotaan fuzzy sugeno 

yang digunakan untuk melakukan pengereman otomatis pada mobil yaitu jarak dan 

kecepatan mobil. Logika fuzzy akan ditanamkan dalam mikrokontroler AVR, 

kemudian mikrokontroler inilah yang akan mengendalikan mobil sesuai dengan 
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pengetahuan yang dimasukkan kedalamnya. Dengan adanya sistem pengereman 

otomatis ini diharapkan akan mengurangi tingkat kecelakaan dijalanan dimana 

seringnya pengendara mobil tidak cepat/sigap saat menginjak rem mobil. 

  Penelitian yang dilakukan oleh Noer Soedjarwanto dan Osea Zebua 

(2013:1) tentang Prototype Pengereman Otomatis untuk Mobil Listrik. Pada 

peneliti ini mengusulkan prototype pengereman otomatis untuk mobil listrik dengan 

menggunakan sensor jarak ultrasonik dan mikrokontroler ATMEGA8535 sebagai 

kontrol otomatis utama. Sinyal PWM dari mikrokontroler digunakan untuk 

mengatur kecepatan motor DC sebagai penggerak utama kendaraan. Tampilan jarak 

antara kendaraan dan penghalang dapat dilihat pada LCD dan buzzer digunakan 

sebagai indikator jarak aman. Percobaan dilakukan dengan menggunakan mobil RC 

dengan hasil yang memuaskan. 

  Penelitian yang dilakukan oleh Illa Rizianiza dan Alfian Djafar (2017:39) 

tentang Perancangan Sistem Pengereman Mobil Menggunakan Mamdani Fuzzy 

Logic Control. Penelitian ini merancang sistem pengereman mobil otomatis dengan 

menggunakan Mamdani Fuzzy Logic Control. Sistem pengereman mobil terdiri dari 

dua input dan satu output, variabel input adalah posisi mobil dan kecepatan mobil. 

Posisi mobil mereprentasikan jarak mobil dari rintangan yang terdeteksi. Variabel 

kecepatan merupakan kecepatan mobil saat menuju rintangan. Sedangkan variabel 

output pada sistem pengereman mobil adalah besarnya daya pengereman yang 

digunakan untuk menghentikan mobil. Variabel input menggunakan lima fungsi 

keanggotaan dan variabel output menggunakan tiga fungsi keanggotaan. Sistem 

pengereman mobil dirancang dengan menggunakan dua puluh lima rule base. 
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Performansi sistem pengereman dipengaruhi oleh hal jarak dan kecepatan untuk 

mencegah tabrakan. 

2.2 Pengertian Mikrokontroler 

 Mikrokontroler adalah sebuah chip berupa IC (Integrated Circuit) yang 

dapat menerima sinyal input, memprosesnya, dan memberikan sinyal output sesuai 

dengan program yang dimuat ke dalamnya. Ini dirancang untuk melakukan tugas 

atau operasi tertentu. Pada dasarnya, sebuah IC mikrokontroler terdiri dari satu atau 

lebih inti prosesor (CPU), memori (RAM dan ROM), dan perangkat input dan 

output yang dapat diprogram. Dalam penerapannya, Micro Controller, disebut 

Microcontroller dalam bahasa Inggris, digunakan pada produk atau peralatan yang 

dikendalikan secara otomatis seperti sistem kontrol mesin mobil, peralatan medis, 

remote control, mesin, peralatan listrik, mainan, dan peralatan yang menggunakan 

sistem tertanam lainnya (Sumber: Darmawan, Arif. 2021). 

2.3 Arduino Uno 

Arduino Uno adalah sebuah board mikrokontroler yang didasarkan pada 

Atmega328. Arduino Uno mempunyai 14 pin digital input/output (6 di antaranya 

dapat digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, sebuah osilator Kristal 16 

MHz, sebuah koneksi USB, sebuah power jack, sebuah ICSP header, dan sebuah 

tombol reset. Arduino Uno memuat semua yang dibutuhkan untuk menunjang 

mikrokotroler, mudah menghubungkannya ke sebuah komputer dengan sebuah 

kabel USB atau mensuplainya dengan sebuah adaptor AC ke DC atau menggunakan 

baterai untuk memulainya (Sumber: Andi Adriansyah & Oka Hidyatama, 2013). 
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Gambar 2. 1 Arduino Uno 

.(Sumber: Andi Adriansyah & Oka Hidyatama, 2013) 

 

 Arduino Uno memiliki fungsi untuk memudahkan pengguna dalam 

melakukan prototyping, memprogram mikrokontroler serta menciptakan berbagai 

alat canggih berbasis mikrokontroler.  

 

Gambar 2. 2 Skematik Rangkaian Arduino Uno 

 (Sumber: Prastyo, Elga Aris. 2020)  

2.4 Sensor 

 Sensor adalah sesuatu yang digunakan untuk mendeteksi adanya perubahan 

lingkungan fisik atau kimia. Variable keluaran dari sensor yang diubah menjadi 
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besaran listrik disebut transduser. Pada saat ini, sensor yang telah dibuat dengan 

ukuran sangat kecil dengan orde nanometer. Ukuran yang sangat kecil ini sangat 

memudahkan pemakaian dan menghemat energi. (Sumber: Wijaya.SN & Okta, 

2015) 

2.5 Sensor Ultrasonik 

 Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip pantulan 

gelombang suara dandigunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu objek atau 

benda tertentu didepan frekuensi kerja pada daerah diatas gelombang suara dari 

20KHz hingga MHz. HC-SR04 adalah modul sensor ultrasonik yang dapat 

mengukur jarak dengan rentang dari mulai 2cm sampai 4m dengan nilai akurasinya 

mencapai 3mm (Sumber: Arsada, 2017). Tampilan sensor HC-SR04 di tunjukkan 

pada Gambar 2.2 

 

Gambar 2. 3 Sensor Ultrasonik HC-SR04 

(Sumber: Arsada, 2017) 

 HC-SR04 merupakan modul sensor ultrasonik yang dapat mengukur jarak 

antara titik temu dan sensor. Sensor ini mendeteksi jarak tanpa adanya sentuhan 

langsung antara sensor dan objek. Berikut tabel spesifik dari sensor HC-SR04 dapat 

dilihat pada Tabel 2.1. 

Tabel 2. 1 Spesifikasi Sensor HC-SR04 

Spesifikasi Keterangan 
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Power supplay +5V DC 

Arus daya 15Ma 

Sudut efektif <15° 

Pembacaan jarak 2cm – 400cm 

Pengukuran sudut 30° 

 

 Gelombang ultrasonik dibangkitkan melalui sebuah alat yang disebut 

dengan piozoelektrik dengan frekuensi tertentu. Piozoelektrik ini akan 

menghasilkan gelombang ultrasonik (umumnya berfrekuensi 40kHz) ketika sebuah 

osilator diterapkan pada benda tersebut. Secara umum, alat ini akan menembakkan 

gelombang ultrasonik menuju suatu area atau suatu target. Setelah gelombang 

menyentuh permukaan target, maka target akan memantulkan kembali gelombang 

tersebut. Gelombang pantulan dari target akan ditangkap oleh sensor, kemudian 

sensor menghitung selisih antara waktu pengiriman gelombang dan waktu 

gelombang pantul diterima. (Sumber: Limantara, dkk, 2017). 

 

Gambar 2. 4 Prinsip Kerja Sensor Ultrasonik 

(Sumber: Fauzan, Abd. 2016) 

 Modul sensor ultrasonik HC-SR04 berfungsi sebagai pemancar 

(transmitter) dan juga sebagai penerima (receiver) gelombang ultrasonik. Arduino 

Uno berfungsi sebagai kendali utama pada alat, dimana arduino memberi perintah 

kepada sensor ultrasonik yang memancarkan gelombang ultrasonik dan 
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menghitung waktu tempuh gelombang ultrasonik yang dipantulkan dan diterima 

kembali oleh sensor lalu mengkalkulasi jarak benda yang memantulkan gelombang 

ultrasonik tersebut berdasarkan waktu tempuh. 

 

Gambar 2. 5 Skematik Rangkaian Sensor Ultrasonik 

(Sumber: Sakti Elang, 2014) 

2.6 Driver Motor L298N 

 Driver motor L298N merupakan modul driver motor dc yang paling banyak 

digunakan di dunia elektronika yang berfungsi untuk mengontrol kecepatan dan 

arah perputaran motor dc. IC L298N merupakan sebuah IC tipe H-bridge yang 

mampu mengendalikan beban induktif pada kumparan seperti solenoid, relay, 

motor dc dan motor stepper. Pada IC L298N terdapat transistor logic (TTL) dan 

gerbang NAND yang berfungsi untuk mengubah arah putaran motor suatu motor 

dc maupun motor stepper (Sumber: Prastyo Elga Aris, 2020). 

 Adapun bagian-bagian dari pinout driver motor L298N sebagai berikut: 

1. Pin Out merupakan suatu pin yang digunakan untuk menghubungkan ke kutub 

motor, karena pin out dihubungkan ke motor maka tidak ada kutub negatif dan 

positif sehingga pemasangan kabel ke kutub motor bisa dibalik. 
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2. Pin In merupakan suatu pin yang dihubungkan ke pin digital arduino. Pin 

inidigunakan untuk mengatur arah putaran motor yang dihubungkan ke driver 

L298N, nilai logika low dan high pada pin IN akan diatur pada coding arduino. 

3. Pin Enable merupakan suatu pin yang digunakan sebagai sumber tegangan 

tambahan motor dc agar kecepatan motor meningkat. 

Keterangan : 

a. Enable A : berfungsi untuk meningkatkan bagian output motor A dan 

meningkat tegangan dan kecepatan motor sebelah kiri (output 1 dan ). 

b. Enable B : berfungsi untuk mengaktifkan bagian output motor B dan 

digunakan untuk meningkatkan tegangan dan kecepatan motor sebelah 

kanan (output 3 dan 4). 

4. Pin 12V DC digunakan untuk menghubungkan ke sumber tegangan baterai 12V 

DC. 

5. Pin 5V DC digunakan untuk menghubungkan ke sumber tegangan baterai 5V 

DC. 

6. Pin GND digunakan untuk menghubungkan ke ground arduino. 

7. Pin Jumper digunakan untuk menghubungkan ke sumber tegangan tambahan 

apabila kecepatan motor kurang.  

8. Kontrol Pin berfungsi sebagai kendali perputaran dan kecepatan motor yang 

dihubungkan ke mikrokontroler. 

 Berikut ini adalah spesifikasi modul driver motor L298N: 

a. Menggunakan IC L298N (Double H bridge Drive Chip). 

b. Tegangan minimal untuk masukan power antara 5V– 35V. 
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c. Tegangan operasional sebesar 5V. 

d. Arus untuk masukan antara 0 – 36mA 

e. Arus maksinal untuk keluaran per output A maupun B sebesar 2A. 

f. Daya maksimal yaitu 25W. 

g. Dimensi modul yaitu 43x43x26mm. 

h. Berat modul 26g 

 

Gambar 2. 6 Modul driver L298N 

(Sumber: Prastyo Elga Aris, 2020) 

2.7 Motor DC 

 Motor DC adalah jenis motor listrik yang penggunaannya memerlukan jenis 

arus DC atau searah yang dimana nantinya akan diubah menjadi energi mekanis 

yang berupa putaran atau gerak. Pada motor dengan arus DC, di dalamnya biasanya 

terdapat kumparan yang berfungsi untuk menghasilkan putaran. Jumlah putaran 

yang dihasilkan oleh motor tersebut disebut sebagai RPM (Revolution Per Minute). 

Untuk sebuah motor DC, biasanya putaran dihasilkan gerakan dengan kecepatan 

sekitar 3000-8000rpm. Dan memiliki tegangan operasional dengan kisaran sebesar 

1,5 sampai dengan 3volt (Sumber: Abadi, Risky. 2023). 
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Gambar 2. 7 Motor DC 

(Sumber: Andi Adrianyah & Oka Hidayatama, 2013) 

 Prinsip kerja motor DC adalah suatu perangkat yang digunakan untuk 

menghasilkan daya mekanis berupa utaran dengan masukan berupa tegangan yang 

dihasilkan dari sumber tegangan DC. Putaran pada motor DC didapat dari dorongan 

medan magnet yang dihasilkan penghantar yang dialiri arus DC. Penghantar ini 

biasanya berupa lilitan kawat tembaga yang di tempatkan pada bagian motor yang 

berputar. Bagian ini dikenal dengan istilah jangkar atau armature. (Smber: Andi 

Adrianyah & Oka Hidayatama, 2013) 

 

Gambar 2. 8 Skematik Rangkaian Motor DC 

(Sumber: Suryadhi, D.S. Taufiq. 2014) 
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2.8 Baterai Lithium 

 Baterai lithium merupakan baterai isi ulang yang bergerak dari elektroda 

negatif ke elektroda positif saat dilepaskan. Arahnya akan kembali saat dicharger 

dan memakai senyawa lithium yang berbahan elektroda.(Sumber: 

https://www.selamatpagi.id/pengertian-baterai-lithium/) Baterai jenis ini memiliki 

kemampuan dalam menyimpan energi tinggi untuk per satuan volume, artinya jenis 

energi listrik yang terkandung di dalamnya adalah elektrokimia. 

 Baterai lithium dapat dibedakan menjadi dua jenis yaitu : 

1. Un-rechargeable Baterai 

 Baterai lithium dengan jenis ini tidak bisa di isi ulang karena logamnya 

reaktif dan dapat meledak pada suhu yang tinggi dan yang digunakan adalah logam 

lithium sebagai anoda, serta Mn02 sebagai katoda. Garam lithium digunakan 

sebagai elektrolit sehingga bebas air. 

 

2. Rechargeable Baterai 

 Baterai jenis ini baterai isi ulang yang dapat bergerak antara anoda dan 

katoda. Sel baterai dapat diisi ulang dengan melewati proses elektrolisis sebagai 

cara untuk mengembalikan anoda dan katoda terhadap posisi awal. Untuk 

rechargeable baterai dapat digunakan untuk peralatan elektronik portable. Baterai 

ini tidak memiliki efek samping dan tidak memiliki daya hilang lambat, sehingga 

perlakuan khusus tidak dibutuhkan bahkan dapat menyimpan energi besar ketika 

sudah digunakan. 
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 Baterai merupakan alat listrik-kimiawi yang menyimpan energi serta 

mengeluarkan tenaganya dalam bentuk listrik. Hampir semua perangkat elektronika 

yang portabel digunakan seperti handphone, laptop, senter, ataupun remote control 

menggunakan baterai sebagai sumber listriknya.  

 

Gambar 2. 9 Baterai Lithium 

(Sumber: https://www.selamatpagi.id/pengertian-baterai-lithium/) 

2.9 Bluetooth HC-SR 05 

 Modul bluetooth adalah perangkat yang digunakan untuk komunikasi 

nirkabel jarak pendek dengan setiap perangkat yang terhubung. Modul ini 

menggunakan protokol port serial untuk komunikasi nirkabel dan hadir dalam dua 

konfigurasi, master dan slave. Dalam mode master, modul dapat mencari perangkat 

lain. Namun, dalam mode slave, modul itu sendiri tidak dapat terhubung ke 

perangkat lain dan dalam mode budak dikendalikan oleh perangkat lain. 

 Perintah AT dapat digunakan dari modul bluetooth untuk mengubah 

konfigurasi master/slave. Juga, baudrate harus diatur ke 38400 untuk menggunakan 

mode AT, dan baudrate 9600 untuk komunikasi serial. Modul ini dapat 

menghubungkan perangkat dalam jarak 10 meter melalui bluetooth. Dapat 

beroperasi pada pita frekuensi 2.4GHz. modul bluetooth beroperasi pada tegangan 
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mulai dari 3,3Volt hingan 6Volt dan memiliki total 6 pin (Sumber: Maulana, 

Krysna Yudha. 2022). 

 

  

Gambar 2. 10 Bluetooth HC-SR 05 

(Sumber: Maulana, Krysna Yudha. 2022)
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BAB III  PENUTUP 

3.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil perancangan dan pengujian sistem alat penghentian 

otomatis pada mobile robot berbasis Arduino Uno dapat diambil kesimpulan bahwa 

: 

1. Telah dibuat sistem penghentian otomatis menggunakan mikrokontroler 

arduino uno dengan input sensor ultrasonik dan output motor dc yang 

dikontrol melalui aplikasi Bluetooth RC Controller yang terhubung dengan 

modul Bluetooth HC-SR 05. 

2. Alat ini tidak dapat bekerja dengan baik dikarenakan alat yang digunakan 

yaitu, motor dc mobil remote control bawaan yang mengakibatkan 

pembacaan sensor kecepatan dan tampilan LCD I2C sangat sensitif 

sehingga terdapat delay saat ingin mengontrol. 

3.2 Saran 

Untuk pengembangan alat selanjutnya, maka dapat diberikan saran sebagai 

berikut : 

1. Pada perancangan selanjutnya diharapkan dapat membuat aplikasi sendiri 

yang memiliki lebih banyak fitur. 

2. Pada perancangan selanjutnya diharapkan dapat merakit mobil remote 

control sendiri agar alatnya tidak sensitif jika dipasangkan komponen lain. 
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