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PENGEMBANGAN SISTEM MEKANIK DAN KONTROL PADA 

PROTOTIPE ROBOT PENGANDUK GABAH BERBASIS INTERNET OF 

THINGS 

RINGKASAN 

Gabah merupakan buah dari tanaman padi yang berbentuk biji yang 

diselimuti oleh sekam. Masyarakat di Indonesia selama ini telah terbiasa melakukan 

pengeringan gabah dengan cara konvensional. Teknologi robotik menjadi salah satu 

solusi yang diberikan kepada petani dalam meringankan beban petani dalam 

melakukan pembalikan gabah pada saat proses pengeringan yang dilakukan di 

bawah terik matahari. 

Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan sistem mekanik pada robot 

pengaduk gabah dan mengembangkan sistem kontrol robot pengaduk gabah yang 

dapat diakses menggunakan aplikasi smartphone. Sampai saat ini penggunaan 

sistem kontrol dengan Internet of Things (IOT) sangat banyak digunakan di mana 

teknologi ini dapat mengontrol suatu perangkat elektronik dari jarak jauh dengan 

memanfaatkan internet untuk memperoleh sistem kontrol yang lebih efisien dan 

menghemat waktu. 

 Tahapan penelitian ini diawali dengan Perencanaan (planning), 

Perancangan (design), Implementasi (implementation), Uji coba (testing), Analisis 

(analysis), serta Pengelolaan (maintenance). Teknis analisis data yang digunakan 

yaitu dengan melakukan uji fungsional alat secara langsung dari sistem  yang 

bertujuan untuk mengetahui apakah hasil pengembangan yang dibuat dapat 

berfungsi dengan hasil yang diinginkan. 

Berdasarkan hasil penelitian dan pembahasan dapat disimpulkan bahwa 

Pengembangan sistem mekanik pada robot pengaduk gabah membuat robot dapat 

melakukan proses pengadukan gabah dengan kecepatan maju 0.38 m/s dan 

kecepatan mundur 0.4 m/s. Sistem kontrol pengaduk pada prototipe robot pengaduk 

gabah yang telah dikembangkan memungkinkan robot dapat bergerak 

maju,mundur, berbelok ke kanan dan kekiri dengan respons pergerakan robot 

terhadap input perintah yang diberikan sebesar1.55 detik 

 

 

 

Kata kunci: Gabah; Robot pengaduk gabah; Internet of Things 
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DEVELOPMENT OF MECHANICAL SYSTEM AND PROTOTYPE 

CONTROL OF GRAY STRETCHING ROBOT BASED ON INTERNET 

OF THINGS 

 

SUMMARY 

Grain is the fruit of the rice plant in the form of seeds wrapped in husks. So 
far, Indonesian people are used to drying grain in the conventional way. Robotic 
technology is one of the solutions given to farmers to ease the burden on farmers in 
turning grain during the drying process which is carried out under the hot sun. 

This research aims to develop a mechanical system for a grain mixer robot 
and develop a grain mixer robot control system that can be accessed using a 
smartphone application. Until now the use of control systems with the Internet of 
Things (IOT) is very widely used where this technology can control an electronic 
device remotely by utilizing the internet to obtain a more efficient control system 
and save time.  

The stages of this research begin with planning, design, implementation, 
testing, analysis and maintenance. The data analysis technique used is to carry out 
functional testing of the tool directly from the system with the aim of finding out 
whether the development results made can function with the desired results. 

Based on the results of the research and discussion, it can be concluded that 
the development of the mechanical system for the grain mixing robot allows the 
robot to carry out the grain mixing process with a forward speed of 0.38 m/s and a 
reverse speed of 0.4 m/s. The stirrer control system on the grain mixer robot 
prototype that has been developed allows the robot to move forward, backward, 
turn right and left with a robot movement response to the given command input of 
1.55 seconds. 
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BAB I PENDAHULUAN 

1.1 Latar belakang 

Seiring dengan perkembangan teknologi telah banyak ditemukan teknologi 

yang mampu mengatasi permasalahan petani dalam proses pengeringan gabah 

pasca panen. Teknologi robotik menjadi salah satu solusi yang diberikan kepada 

petani dalam meringankan beban petani dalam melakukan pembalikan gabah pada 

saat proses pengeringan yang dilakukan di bawah terik matahari. Dengan adanya 

pengering gabah berbasis sistem robotik, diharapkan mampu menjadi solusi bagi 

para petani untuk mendapatkan gabah dalam keadaan kering tanpa harus melakukan 

pembalikan gabah secara manual yang membutuhkan banyak tenaga. (M. Akil 

2021). 

 Penelitian tentang Robot pengaduk dalam proses pengeringan gabah telah 

dimulai di Jurusan Teknik Mesin, Politeknik Negeri Ujung Pandang. Penelitian 

tersebut disusun oleh Nizar dan Zuhair (2019). Hasil dari penelitian tersebut ialah 

membuat robot pengaduk pada proses pengeringan gabah dengan mekanisme 

membalikkan padi yang dijemur pada dua permukaan lantai sekaligus, akan tetapi 

robot tersebut miring atau tidak seimbang pada saat proses pembalikan dikarenakan 

robot  tersebut mobile atau bergerak pada sisi kanan dan kiri sehingga hasil 

pengadukan pada proses pengeringan kurang maksimal (Nizar dan Zuhair, 2019). 

 Kemudian Penelitian tentang robot pengaduk dalam proses pengeringan 

gabah telah dikembangkan lagi oleh Nur dan Aryanto (2020). Hasil dari penelitian 

tersebut ialah membuat robot pengaduk pada proses pengeringan gabah dengan 

menggunakan tenaga surya berbasis Internet of Things, dimana pengembangan 
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robot ini sudah berhasil membuat gerak robot lebih stabil dan mengembangkan 

control robot yang awalnya dikendalikan menggunakan joystick menjadi 

menggunakan smartphone. Tetapi kekurangannya, robot ini terlalu berat, rangka 

robot dibuat dari bahan yang berat yang akhirnya membuat motor DC kesulitan 

menggerakkannya, karena hal itu proses pengadukan gabah menjadi terhambat dan 

tidak merata (Nur dan Aryanto, 2020). 

 Selanjutnya Penelitian tentang robot pengaduk dalam proses pengeringan 

gabah telah di kembangkan lagi oleh Saswito dan Musfirayanti (2021). Hasil dari 

penelitian tersebut ialah menambahkan pengontrolan motor untuk sistem 

pengaduknya yang dapat bergerak ke kiri dan ke kanan dan menambahkan sensor 

suhu untuk memantau tingkat kekeringan gabah. Tetapi pembacaan pada sensor 

suhu masih kurang akurat dan proses pengaduk gabah belum merata dengan 

sempurna (Saswito dan Musfirayanti, 2021). 

 Kemudian Penelitian tentang robot pengaduk dalam proses pengeringan 

telah di kembangkan lagi oleh Fahrun dan Yuhlil (2022). Hasil penelitian tersebut 

ialah penambahan sistem mekanik kontrol prototipe robot pengaduk gabah berbasis 

Internet of Things. Tetapi hasil adukan gabah masih kurang merata dikarenakan 

penempatan posisi pengaduk masih terhubung langsung dengan rangka utama 

sehingga pada saat robot bekerja di lahan yang tidak rata bagian pengaduk tidak 

bisa menyesuaikan dengan kondisi lahan dan belum memiliki sistem kontrol yang 

mengatur posisi pengaduk.  

Berdasarkan hasil dari penelitian sebelumnya, maka penulis berinisiatif 

membuat pengembangan pada pengaduk agar gabah dapat kering secara merata, 
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penulis selanjutnya akan membuat aplikasi pengontrol robot pengaduk gabah yang 

dapat di akses melalui smartphone.  

Sehubungan dengan hal yang telah diuraikan di atas maka penulis tertarik 

untuk membuat Pengembangan Sistem Mekanik Dan Kontrol Pada Prototipe Robot 

Pengaduk Gabah Berbasis Internet of Things (IoT). 

1.2 Rumusan Masalah 

 Berdasarkan uraian pada latar belakang di atas, maka rumusan masalah 

dalam penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana mengembangkan sistem mekanik pengaduk pada robot 

pengaduk gabah? 

2. Bagaimana mengembangkan sistem kontrol robot pengaduk gabah 

menggunakan aplikasi smartphone? 

1.3 Ruang Lingkup Penelitian 

 Mengacu pada hal di atas, penulis membuat Pengembangan Sistem 

Mekanik Dan Kontrol Pada Prototipe Robot Pengaduk Gabah Berbasis Internet of 

Things. Ruang lingkup penelitian dalam projek ini hanya mencakup beberapa point 

utama, diantaranya adalah sebagai berikut. 

1. Robot ini dirancang berbentuk prototipe yang dimana sistem pengaduk 

gabahnya berada di depan. 

2.  Pergerakan robot dapat maju mundur dan berbelok yang akan dikontrol 

menggunakan smartphone oleh operator dan luas area gabah yang akan 

diaduk adalah 70 cm setiap sekali proses pengadukan  
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3.  Lahan datar yang digunakan untuk menjemur gabah terkena cahaya 

matahari secara langsung dengan luas area 3x4 meter. 

4. Pembuatan aplikasi yang dapat diakses menggunakan smartphone melalui 

platform Mit App Inventor. 

1.4 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan yang akan dicapai dalam penelitian ini antara lain: 

1. Mengembangkan sistem mekanik pengaduk pada robot pengaduk gabah 

2. Mengembangkan sistem kontrol robot pengering gabah menggunakan 

aplikasi yang dapat di akses melalui smartphone. 

1.5 Manfaat Penelitian  

 Adapun manfaat dari penelitian ini adalah: 

1. Dapat membantu petani dalam melakukan pembalikan gabah secara merata 

saat proses pengeringan untuk meminimalisir tenaga. 

2. Dapat berkontribusi untuk ilmu pengetahuan mekatronika dan pertanian. 

3. Diharapkan mampu menjadi referensi dari penelitan berbasis agro-

mechatronics selanjutnya. 
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BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Karakteristik Gabah 

Gabah merupakan buah dari tanaman padi yang berbentuk biji yang 

diselimuti oleh sekam. Bobot gabah pada kadar air 0% berkisar antara 12 – 44 mg, 

sedangkan bobot sekam rata-rata sebesar 20% dari bobot gabah. Kualitas fisik 

gabah sangat dipengaruhi oleh kadar air dan kemurnian gabah. Tingkat kemurnian 

gabah merupakan persentase berat gabah terhadap berat keseluruhan campuran 

gabah.  

Tingkat kemurnian gabah akan semakin menurun dengan makin banyaknya 

benda asing atau gabah hampa di dalam campuran gabah. Kadar air pada gabah 

yang temasuk dalam kategori gabah kering panen adalah tidak lebih dari 25%, yang 

mana jika melebihi nilai tersebut maka gabah padi termasuk dalam kategori lembab. 

Kelembaban merupakan suatu tingkat keadaan lingkungan udara basah yang 

disebabkan oleh adanya uap air. (Gunawan, dkk 2020) 

2.2  Proses Pengeringan Gabah 

Masyarakat di Indonesia selama ini telah terbiasa melakukan pengeringan 

gabah dengan cara konvensional. Pengeringan gabah dengan cara konvensional 

biasanya membutuhkan waktu tiga hari. Ketika musim penghujan, waktu yang 

dibutuhkan untuk mengeringkan gabah menjadi lebih lama, berkisar antara (3-7) 

hari (Suprapti, dkk 2013). Selain itu, produk gabah hasil pengeringan tidak seragam 

dan membutuhkan biaya operasional yang besar. Pengeringan gabah memerlukan 

lahan yang luas dengan pekerjaan yang berat karena petani harus membolak-

balikkan gabah yang terhampar di atas lahan lapang setiap jamnya dan 
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membutuhkan banyak tenaga karena dilakukan di bawah terik matahari. 

 

Gambar 2. 1 Proses Pengeringan Gabah 
                                     (Sumber: Gumilar, 2019) 

Pembalikan gabah bertujuan untuk meratakan suhu gabah sehingga 

menimbulkan keseragaman kadar air gabah. Ketika gabah dihamparkan pada lahan 

pengeringan, tumpukan gabah mempunyai ketebalan yang bervariasi. Kondisi ini 

dapat menyebabkan terjadinya variasi kadar air antara posisi gabah yang satu 

dengan yang lainnya, terutama pada ketebalan yang rendah ketika suhu yang relatif 

tinggi dapat menyebabkan kerusakan pada gabah. Semakin tinggi suhu yang 

digunakan untuk pengeringan, maka semakin cepat laju pengeringan. pengeringan 

yang telalu cepat menyebabkan permukaan bahan terlalu cepat kering, sehingga 

tidak sebanding dengan kecepatan pergerakan air bahan ke permukaan.(Suprapti 

dan Purwanto 2013). 

2.3 Otomasi 

Otomasi adalah proses untuk mengontrol operasi dari suatu alat secara 

otomatis yang dapat mengganti peran manusia untuk mengamati dan mengambil 

keputusan. Dimana sistem kontrol yang ada saat ini mulai bergeser pada otomatisasi 

sistem kontrol, sehingga campur tangan manusia dalam pengontrolan sangat kecil. 

Sistem peralatan yang dikendalikan secara otomatis sangat memudahkan apabila 
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dibandingkan dengan sistem manual, karena lebih efisien, aman, dan teliti. (Santoso 

2013). 

2.4 Robot Pengaduk Gabah 

Robot pengaduk gabah merupakan salah satu bentuk penerapan sistem 

robotik pada bidang agroteknologi yang telah banyak dikembangkan untuk 

membantu para petani dalam proses pengeringan gabah pasca panen. Robot ini 

memiliki 3 subsistem utama yaitu: Sistem mekanik, Sistem Elektrik, dan Sistem 

Kontrol. 

2.2.1 Komponen Robot Pengaduk Gabah 

1. Panel surya 

Panel surya adalah kumpulan sel surya yang ditata sedemikian rupa agar efektif 

dalam menyerap sinar matahari. Sedangkan yang bertugas menyerap sinar matahari 

adalah sel surya. Sel surya sendiri terdiri dari berbagai komponen photovoltaic atau 

komponen yang dapat mengubah cahaya menjadi listrik. Umumnya sel surya terdiri 

dari lapisan silikon yang bersifat semikonduktor, metal, anti reflektif, dan strip 

konduktor metal. 

 
                            Gambar 2. 2 Panel Surya 

(Sumber: superadmin, 2021) 

Prinsip kerja sel surya dimulai dari partikel yang disebut “Foton” yang 

merupakan partikel sinar matahari yang sangat kecil. Ketika foton tersebut 
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menghantam atom semikonduktor sel surya sehingga dapat menimbulkan energi 

yang besar untuk memisahkan elektron dari struktur atomnya. Elektron yang 

terpisah dan bermuatan negatif akan bebas bergerak pada daerah pita konduksi dari 

material semi konduktor, sehingga atom yang kehilangan elektron kekosongan pad 

strukturnya dan disebut “hole” dengan muatan positif. 

Berikut Spesifikasi dari Solar Panel Sunlite 50 WP 

      Tabel 2. 1 Spesifikasi Solar Panel 50 WP 

Peak Power (Pmax) 50 WP 

Max Power Voltage (Vmp) 17.2V 

Max Power Current (Imp) 1.16A 

Open-Circuit Voltage(Voc) 20.64 V 

Short-Circuit Current (Isc) 1.3 A 

Nominal Operating Cell Temp 
(NOCT) 

45±2˚C 

Standart Test Condition 
2 ˚C 
 

Dimension (mm) 535 x 345 x 25mm 

  
2. Baterai 

Baterai merupakan alat menyimpan energi listrik melalui proses elektrokimia. 

Proses elektrokimia adalah di dalam baterai terjadi perubahan kimia menjadi listrik 

(proses pengosongan) dan listrik menjadi kimia dengan cara regenerasi dari 

elektroda-elektroda pada baterai yaitu dengan melewatkan arus listrik dalam arah 

polaritas yang berlawanan pada sel. 
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                                   Gambar 2. 3 Baterai 
                                      (Sumber: Zulkarnain, 2016) 

3. Solar Charge Controller 

Solar Charge Controller adalah peralatan elektronik yang digunakan untuk 

mengatur arus searah yang diisi ke baterai dan diambil dari baterai ke beban. Solar 

charge controller mengatur overcharging (kelebihan pengisian - karena baterai 

sudah penuh) dan kelebihan voltase dari panel surya / solar cell.  

 
Gambar 2. 4 Solar Charger Controller 

   (Sumber: Bureau, 2020)  

Solar charge controller menerapkan teknologi Pulse width modulation (PWM) 

untuk mengatur fungsi pengisian baterai dan pembebasan arus dari baterai ke 

beban. Panel surya / solar cell 12 Volt umumnya memiliki tegangan output 16 - 21 

Volt. 
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4. Motor DC 

Motor DC adalah jenis motor listrik yang penggunaannya memerlukan jenis 

arus DC atau arus searah. Pada motor DC, arus searah yang dihasilkan nantinya 

akan diubah menjadi energi mekanis yang berupa putaran atau gerak. Motor DC 

menghasilkan sejumlah putaran per menit atau biasanya dikenal dengan istilah 

RPM (Revolutions per minute) serta bisa dibuat berputar searah jarum jam atau 

berlawanan arah jarum jam apabila polaritas listrik yang diberikan pada motor DC 

tersebut dibalikan. 

 
                                 Gambar 2. 5 Motor DC 

          (Sumber: https://shopee.co.id/ 2023) 

Tabel 2. 2 Spesifikasi  motor DC 

Rated 

Volt 

No Load AT Load Stall Gearbox 

Length Speed Current Torque Speed Current Output Torque Current 

V RPM mA kg.cm RPM A W kg.cm A mm 

12 140 350 11.2 110 1 10 27 6.5 24 

 

5. DC Motor Power Window 

Motor power window penggerak regulator berputar searah jarum jam atau arah 

sebaliknya menggerakkan regulator jendela untuk dirubah menjadi gerak naik 

turun. Jenis motor yang digunakan pada sistem power window adalah motor DC. 

Motor listrik menggunakan energi listrik dan energi magnet untuk menghasilkan 
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energi mekanis, operasi motor tergantung pada interaksi dua medan magnet. Secara 

sederhana dikatakan bahwa motor listrik bekerja dengan prinsip bahwa dua medan 

magnet dapat dibuat berinteraksi untuk menghasilkan gerakan tujuan motor adalah 

untuk menghasilkan gaya yang menggerakkan (torsi).  

 
           Gambar 2. 6 Motor Power window 

                                               (Sumber: Sampurno, 2021) 

Berikut ini adalah spesifikasi utama dari Motor Power Window. 

Tabel 2. 3 Spesifikasi Motor Power Window 

Rate Speed 60�15 ��� 

Current (No Load) � 5� 

Current (Load) � 15� 

Stall Current (Locked) � 28� "# 12$ 

Rated Torque 30 '(. *+ ,2,9 /. +0 

Stall Torque 100 � 15'(. *+ 

Weight 696 ( 

(Sumber: Sampurno, 2021) 

6. Limit Switch  

Limit Switch adalah saklar atau perangkat elektro mekanis yang mempunyai 

tuas akuator sebagai pengubah posisi kontak terminal dari Normally Open (NO) ke 

Normally Close (NC) atau sebaliknya. Sama halnya dengan saklar pada umumnya 

limit switch juga mempunyai 2 kondisi diantaranya menghubungkan atau 

memutuskan aliran arus listrik. 
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Gambar 2. 7 Limit Switch 

   (Sumber: Yoga Wahyu,2022) 

Limit Switch dibuat dan dirancang dengan sistem kerja yang berbeda, Limit 

Switch dibuat dengan sistem kerja yang dikontrol oleh dorongan atau tekanan 

(kontak fisik) dari gerakan objek pada akuator, dengan seperti ini bertujuan untuk 

membatasi gerakan atau suatu kondisi dengan cara memutuskan atau 

menghubungkan aliran listrik yang melalui terminal kontaknya. 

7. Converter DC-DC 

StepDown LM2596 DC-DC merupakan konverter penurun tegangan yang 

mengkonversikan tegangan masukan DC menjadi tegangan DC. Keunggulan 

modul step down LM2596 dibandingkan dengan step down tahanan resistor/ 

potensiometer adalah besar tegangan output tidak berubah (stabil) walaupun 

tegangan input naik turun. Berikut merupakan gambar dari Modul step down 

LM2596. 

 
                      Gambar 2. 8 Modul Stepdown LM2596 

          (Sumber : ecadio) 
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8. NodeMCU ESP8266 

NodeMCU adalah sebuah platform IoT yang bersifat opensource. Terdiri dari 

perangkat keras berupa System on Chip ESP8266 dari ESP8266 buatan Esperessif 

System. NodeMCU bisa dianalogikaan sebagai board arduino yang terkoneksi 

dengan ESP8622. NodeMCU telah me-package ESP8266 ke dalam sebuah board 

yang sudah terintergrasi dengan berbagai feature selayaknya microkontroler dan 

kapalitas ases terhadap wifi dan juga chip komunikasi yang berupa USB to serial. 

Sehingga dalam pemograman hanya dibutuhkan kabel data USB. 

 
                 Gambar 2. 9 NodeMCU ESP8266 

(Sumber: Indobot Academy, 2022) 

9. Driver Motor Direct Current (DC) BTS7960 

Merupakan driver motor yang menggunakan rangkaian full H-bridge dengan 

IC BTS7960 dapat melindungi rangkaian saat terjadi panas dan arus berlebih. 

Driver BTS7960 dapat memberikan arus sampai 43A. Tegangan yang dapat 



 

14 
 

diberikan kepada motor DC sebesar 5.5 V ~ 27 Vdc, sedangkan tegangan input atau 

tegangan IC sebesar 3.3 V – 5 V. 

 

                                        Gambar 2. 10 Driver Motor Direct Current (DC)  
                       BTS7960 
(Sumber: alselectro, 2021) 

10. Poros 

Poros adalah salah satu Elemen Mesin yang berbentuk silindrismemanjang 

dengan penampang yang biasanya berbentuk lingkaran yangmemiliki fungsi 

sebagai penyalur daya atau tenaga melalui putaransehingga poros ikut berputar. 

Jadi, poros bisa dikatakan transmisi ataupenghubung dari sebuah elemen mesin 

yang bergerak ke sebuah elemen mesin yang akan digerakan.  

Untuk merencanakan sebuah poros, terdapat beberapa hal yang perlu 

diperhatikan yaitu terutama dalam menentukan dimensi poros yang akan di 

gunakan. 

Cara menentukan dimensi poros dapat di lakukan menggunakan rumus berikut. 

 23 4 56,7
89

'8*:;0 

Dimana : 

 23 4 diameter poros 5mmC 
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'8 4 Faktor koreksi untuk moment puntir  

 *: 4 Faktor Lenturan 

 ; 4 Moment puntir rencana 

 
                   Gambar 2. 11 Poros 

             (Sumber: maretad,2016) 

11. Rantai 

Rantai adalah komponen mesin yang kuat dan bisa diandalkan dalam 

menyalurkan daya melalui gaya tarik dari sebuah mesin. Rantai terutama digunakan 

dalam power transmission. 

Rantai paling sering digunakan sebagai komponen hemat biaya dari mesin 

power transmission untuk beban berat dan kecepatan rendah. Rantai lebih sesuai 

untuk aplikasi tanpa henti dengan masa operasional jangka panjang dan penyaluran 

daya dengan fluktuasi torsi terbatas.  

 

                                        Gambar 2. 12 Rantai 
     (Sumber : Sularso,2004) 
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12. Sprocket 

Roda gigi rantai atau sering disebut sproket, merupakan pasangan rantai yang 

pada pemilihan konstruksinya harus mempunyai jenis dan tipe yang sama dengan 

rantai yang akan digunakan. Bahan yang digunakan untuk sprocket yaitu baja 

karbon, baja cor yang permukaannya dikeraskan 

 
                      Gambar 2. 13 Sproket 

2.2.2 Prinsip Kerja Robot Pengaduk Gabah 

Robot pengaduk gabah memiliki prinsip kerja dimana robot akan bergerak 

dan mengaduk sesuai dengan perintah yang dimasukan dari aplikasi yang terhubung 

pada smartphone. Dengan sistem transmisi data ini para petani bisa melakukan 

kegiatan pengeringan dengan cara yang lebih efisien dikarenakan sudah tidak 

melakukan kegiatan pengadukan secara konvensional lagi. 

2.3 Internet of Things (IoT) 

Internet of Things (IoT) adalah sebuah istilah yang muncul dengan 

pengertian sebuah akses perangkat elektronik melalui media internet. Akses 

perangkat tersebut terjadi akibat hubungan manusia dengan perangkat atau 

perangkat dengan perangkat dengan memanfaatkan jaringan internet. 
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 Gambar 2. 14 Internet of Things 

                                  (Sumber: Salsabila Annisa, 2021) 

2.3.1 Cara kerja Internet of Things (IoT) 

 IoT bekerja dengan memanfaatkan suatu argumentasi pemrograman, dimana 

tiap-tiap perintah argumen tersebut bisa menghasilkan suatu interaksi antar mesin 

yang telah terhubung secara otomatis tanpa campur tangan manusia dan tanpa 

terbatas jarak berapapun jauhnya. Jadi, Internet di sini menjadi penghubung antara 

kedua interaksi mesin tersebut. Manusia dalam IoT tugasnya hanyalah menjadi 

pengatur dan pengawas dari mesin-mesin yang bekerja secara langsung tersebut. 

2.3.2. Manfaat Internet of Things (IoT) 

Berikut merupakan tiga manfaat utama dari IoT: 

1. Efisiensi 

IoT menjadi penunjang efisiensi kerja dan aktivitas sehari-hari, karena semakin 

banyaknya jenis koneksi yang diciptakan, semakin kecil jumlah waktu dalam 

menyelesaikan tugas. 

2. Konektifitas 

Konektivitas antar perangkat akan menjadi lebih mudah, karena semakin 

baiknya koneksi antar jaringan berjalan, maka sistem perangkat IoT akan berjalan 

cepat dan efektif. 
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3. Kemudahan  

IoT dapat membantu mengontrol dan memonitor seluruh kegiatan lebih mudah, 

bahkan dapat merekomendasikan alternatif kegiatan atau pekerjaan yang lebih 

gampang. 

2.4 Firebase 

Firebase adalah suatu layanan dari Google untuk memberikan kemudahan 

bahkan mempermudah para developer aplikasi dalam mengembangkan aplikasinya. 

Firebase alias BaaS (Backend as a Service) merupakan solusi yang ditawarkan oleh 

Google untuk mempercepat pekerjaan developer. 

 

 Gambar 2. 15 Logo Firebase 
 (Sumber: Dicoding, 2020) 

Adapun Jenis dan fitur Firebase antara lain:  

1. Firebase Analytics 

Fitur Analytics adalah salah satu fitur pada Firebase yang digunakan sebagai 

koleksi data dan reporting untuk aplikasi Android maupun iOS. Koleksi data pun 

bervariasi. Fitur ini mempunyai kelebihan yang memungkinkan kita untuk bisa 

membuat segmentasi user berdasarkan user attribute. User attribute adalah suatu 

parameter yang bisa digunakan sebagai filter yang bertujuan untuk reporting dan 

notifikasi. 
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2. Firebase Cloud Messaging and Notification 

Firebase Cloud Messaging (FCM) yaitu fitur yang menyediakan koneksi yang 

handal dan tentunya hemat baterai antar server maupun antar device. Pesan 

notifikasi ini terintegrasi sepenuhnya dengan Google Analytics for Firebase, 

sehingga user memiliki akses pada interaksi dan tracking konversi secara detaill.   

3. Firebase Authentication 

Firebase Authentication adalah salah satu layanan back-end, fitur Android dan 

iOS, SDK yang mudah digunakan, dan tampilan interface yang siap pakai untuk 

mengautentikasi pengguna ke aplikasi yang telah dibuat. Firebase Authentication 

mendukung autentikasi menggunakan nomor telepon, sandi, penyedia identitas 

gabungan populer seperti seperti Google, Facebook, dan sebagainya. 

Firebase Authentication terintegrasi dengan fitur layanan Firebase lainnya. 

Sistem ini memanfaatkan berbagai jenis standar industri, seperti OAuth 2.0 dan 

OpenID Connect, yang memudahkan integrasi dengan backend khusus. 

4. Firebase Realtime Database 

Firebase Realtime Database adalah database yang di-host melalui cloud. Data 

disimpan dan dieksekusi dalam bentuk JSON dan disinkronkan secara realtime ke 

setiap user yang terkoneksi. Hal ini berfungsi memudahkan dalam mengelola suatu 

database dengan skala yang cukup besar. Ketika membuat aplikasi lintas-

platform/multiplatform menggunakan SDK Android, iOS, dan juga JS (JavaScript), 

semua pengguna akan berbagi sebuah instance Realtime Database dan menerima 

update-an data secara serentak dan otomatis. 
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5. Firebase Cloud Firestore 

Cloud Firestore adalah database yang bersifat fleksibel dan terukur untuk 

pengembangan perangkat seperti seluler, web, dan server di Firebase dan Google 

Cloud Platform. Seperti halnya Firebase Realtime Database, Cloud Firestore 

membuat data tetap terkoneksi di aplikasi user melalui listener realtime dan 

menawarkan layanan secara offline untuk aplikasi seluler dan web. 

6. Firebase Hosting 

Kegunaan dari Firebase Hosting itu sendiri yaitu mampu menayangkan konten 

melalui koneksi yang begitu aman, mengirimkan konten secara cepat, dan 

mendukung semua jenis konten untuk di hosting, mulai dari file HTML dan CSS 

hingga API atau layanan mikro Express.js. 

2.5 MIT APP Inventor 

Menurut Kadir (2017) App Inventor adalah alat pengembangan yang 

digunakan untuk membangun aplikasi di android. Peranti ini diciptakan di MIT 

(Massachusetts Institute of Technology) dengan tujuan untuk memudahkan 

pembuatan aplikasi di Android. Sebagaimana diketahui bahasa pemrograman yang 

secara bawaan digunakan di Android adalah Java. 

 Keuntungan dari App Inventor terletak pada kemudahan dalam 

pemrograman karena pengguna tidak perlu memiliki pengetahuan dasar 

programmer, memahami kode, atau memiliki pengamalam TI. Hal yang paling 

penting dalam membuat aplikasi menggunakan App Inventor adalah bagaimana 

programmer menggunakan logikanya seperti ketika seseorang menyusun teka – teki 

(Wihidayat & Maryono, 2017). 
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2.6 Penelitian Sebelumnya 

 Dalam penulisan ini penulis mengumpulkan segala informasi dari referensi, 

literatur yang sesuai dengan topik dan menggunakan media internet sebagai bahan 

referensi tambahan. 

1.  Rancang Bangun Mobile Robot Pengaduk Padi Pada Proses Pengeringan Gabah 

Penelitian oleh Nizar dan Zuhair (2019), tentang rancang bangun Mobile robot 

pengaduk padi pada proses pengeringan gabah. Dalam penelitian itu digunakan 

perangkat joystick wireless untuk mengontrol gerakan robot.Perangkat tersebut 

dikoneksikan dengan mikrokontroler menggunakan komunikasi Serial Peripheral 

Interface (SPI).  

Hasil pengujiannya, seperti pengujian terhadap gerak maju mundur mobile 

robot, menunjukkan bahwa sistem kontrol wireless dapat mengontrol mobile robot 

manipulator sesuai dengan perancangan. Komunikasi wireless antara transmitter 

dengan receiver dapat terkoneksi dengan baik pada jarak 0 sampai dengan 10 meter. 

Sedangkan pada jarak lebih dari 10 meter komunikasi wireless joystick tidak dapat 

terkoneksi. 

 

               Gambar 2. 16 Mobile Robot Pengaduk Padi Pada Proses Pengeringan Gabah  

     (Sumber: Nizar dan Zuhair, 2019) 
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2. Pengembangan Prototype Robot Pengaduk Pada Proses Pengeringan Gabah 

Menggunakan Tenaga Surya Berbasis Internet of Things 

Penelitian selanjutnya dikembangkan oleh Nur dan Aryanto (2020), tentang 

pengembangan prototype robot pengaduk pada proses pengeringan gabah 

menggunakan tenaga surya berbasis internet of Things. Dalam pengembangannya 

mereka menggunakan smartphone sebagai alat kontrol gerakan robotnya. Hasil 

pengujiannya, seperti pengujian gerakan maju dan gerakan mundur mobile robot 

menggunakan smartphone sudah sesuai dengan yang dirancang. Komunikasi 

wireless antara transmitter dengan receiver dapat terkoneksi dengan baik 

 

     Gambar 2. 17 Prototype Robot Pengaduk Pada Proses     
     Pengeringan Gabah Menggunakan Tenaga Surya Berbasis     
     Internet of Things 
     (Sumber: Nur dan Aryanto, 2020) 

3. Pengembangan Prototipe Robot Pengaduk Menggunakan Sensor Suhu Dan  

Kelembaban Untuk Memantau Tingkat Kekeringan Gabah Berbasis Internet of 

Things. 

Selanjutnya Penelitian tentang robot pengaduk dalam proses pengeringan gabah 

telah dikembangkan lagi oleh Saswito dan Musfirayanti (2021). Hasil dari 

pengembangan tersebut ialah menambahkan pengontrolan motor untuk sistem 

pengaduknya yang dapat bergerak ke kiri dan ke kanan dan menambahkan sensor 
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suhu dan kelembapan untuk memantau tingkat kekeringan gabah. Tetapi 

kekurangannya pembacaan sensor kurang akurat dan hasil pengadukan gabah 

belum merata.  

 
Gambar 2. 18 Prototipe Robot Pengaduk Menggunakan Sensor 
Suhu Dan Kelembaban Untuk Memantau Tingkat Kekeringan 
Gabah Berbasis Internet of Things 
(Sumber: Saswito dan Musfirayanti, 2021) 

4. Pengembangan Sistem Mekanik Dan Kontrol Prototipe Robot Pengaduk 

Gabah Berbasis Internet of Things 

Selanjutnya Penelitian tentang robot pengaduk dalam proses pengeringan 

gabah telah dikembangkan lagi oleh Fahrun dan Yuhyil (2022). Hasil dari 

pengembangan tersebut ialah menambahkan sistem mekanik dan kontrol pada robot 

pengaduk sehingga robot bisa berbelok kekiri dan kekanan. Tetapi kekurangannya 

robot proses pengadukan gabah masih kurang merata dikarenakan gerakan robot 

tidak bisa menyesuaikan dengan kondisi lapangan (bergelombang) dan ketebalan 

gabah yang akan dikeringkan tidak dapat diatur dikarenakan sistem pengaduk 

gabahnya yang langsung terhubung ke rangka utama dari robot.  

 

Gambar 2. 19 Robot Pengaduk pada Proses Pengeringan Gabah 
(Sumber: Fahrun dan Yuhyil Jamalika, 2022) 
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BAB III METODE PENELITIAN 

 

3.1 Tempat dan Waktu Penelitian 

Penelitian ini dilaksanakan di Laboratorium Mekatronika dan Sistem 

Otomasi Teknik Mesin PNUP dan Laboratorium Riset Pascasarjana PNUP. 

Dilaksanakan pada Februari 2023 sampai Agustus 2023. 

3.2 Alat dan Bahan 

3.2.1 Alat yang digunakan 

Tabel 3. 1 Alat 

No. Alat Jumlah 

1 Bor 1 buah 

2 Las 1 buah 

3 Gerinda 1 buah 

4 Solder 1 buah 

5 Penyedot timah 1 buah 

6 Obeng 1 set 

7 Tang potong 1 buah 

8 Tang jepit 1 buah 

9 Meteran 1 buah 

10 Multimeter 1 buah 

11 Palu 1 buah 

12 Kunci pas 1 set 

 

3.2.2 Bahan yang digunakan 

       Tabel 3. 2 Bahan 

No. Bahan Jumlah 

1 NodeMCU ESP8266 2 buah 

2 Motor dc 37GB31ZY 12V 2 buah 

3 DC Motor Power Window 4 buah 

4 Driver motor BTS7960 4 buah 

5 Stepdown 12 -5V 1 buah 

6 Aki 12 Volt 1 buah 

7 Panel Surya 1 buah 

8 Charge Controller 1 buah 

9 Rantai RS-32 10 meter 

10 Kabel supreme 1,5mm 30 meter 

   



 

25 
 

Lanjutan tabel 3.2 

11 Timah 0,8mm 1 roll 

12 Baut dan mur secukupnya 

13 Stainless Shaft 10 mm 1 buah 

14 Roda polycarbonate 4 buah  

15 Besi siku 1 meter 

16 Besi hollow  2 meter 

17 Sprocket Gear 20 buah 

19 Pillow Bearing KP000 10 mm 20 buah 

20 Limit Switch 4 buah 

 

3.2.3 Perangkat lunak yang digunakan 

• Arduino Ide 

• Autodesk Inventor 

• MIT App Inventor 

3.3 Sistem Kerja 

 Sistem kerja dari prototipe robot pengaduk gabah dimulai dari panel surya 

yang merupakan sumber catu daya pada robot tersebut yang dimana terhubung ke 

charge control yang berfungsi sebagai pengatur tegangan yang masuk ke battery 

(Aki), kemudian Smartphone, menu Push button sebagai input yang terhubung ke 

nodemcu yang diprogram menggunakan software arduino. Robot bekerja ketika 

menerima instruksi oleh operator melalui smartphone. Adapun instruksi 

pengontrolan melalui smartphone yang dapat dilakukan oleh operator pada robot 

yaitu pergerakan maju, mundur, berbelok kiri, kanan dan juga pengontrolan dari 

sistem pengadukan itu sendiri. Saat motor penggerak roda pada robot bekerja maka 

robot ini bergerak sesuai perintah operator melalui smartphone dengan kondisi 

pengaduk dapat diatur ketinggiannya. 



 

26 
 

 

Gambar 3. 1 Diagram Skematik Alat 

3.4 Tahapan Penelitian 

Tahapan penelitian yang penulis gunakan dalam penelitian ini yaitu: 

Perencanaan (planning), Perancangan (design), Implementasi (implementation), 

Uji coba (testing), Analisis (analysis), serta Pengelolaan (maintenance). 
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Gambar 3. 2 Diagram Alir Pengerjaan Project 
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Berikut penjelasan prosedur penelitian dalam pembuatan Tugas Akhir berdasarkan 

diagram alir pada gambar 3.2. 

1. Menentukan judul yang selanjutnya diangkat dalam pembuatan Tugas 

Akhir. Adapun judul yaitu “Pengembangan Sistem Mekanik Dan Kontrol  

Pada Prototipe Robot Penngaduk Gabah Berbasis Internet of Things”. 

2. Mencari referensi dari jurnal dan skripsi. 

3. Merancang mekanik robot menggunakan software Autodesk Inventor. 

4. Menyiapkan alat dan komponen yang dibutuhkan. 

5. Membuat sistem mekanik robot yang sudah dirancang menggunakan 

software Autodesk Inventor. 

6. Merancang skema rangkaian elektronik robot kemudian pengujian skema. 

Jika skema rangkaian tidak bekerja maka dilakukan pembuatan ulang dan 

jika skema rangkaian bekerja maka memasuki langkah berikutnya. 

7. Menyediakan alat dan komponen yang dibutuhkan. Kemudian merangkai 

komponen-komponen sesuai dengan layout perancangan dan membuat 

programnya. 

8. Setelah program dan rangkaian perangkat elektroniknya jadi maka 

dilakukan pengujian perangkat elektronik. Jika pengujian tidak berhasil 

maka dilakukan perbaikan, dan jika berhasil maka lanjut ke tahap 

selanjutnya. 

9. Instalasi sistem perangkat mekanik dan perangkat elektronik. 

10. Setelah instalasi sistem perangkat mekanik dan elektronik dilakukan 

pengujian. Maka tahapan selanjutnya adalah pengujian sistem. Jika 
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pengujian tidak berhasil maka dilakukan perbaikan, dan jika berhasil maka 

lanjut ke tahap selanjutnya. 

11. Jika semua sudah berjalan dengan yang di harapkan maka dilakukan 

Pengambilan data. 

12. Penyusunan laporan. 

3.5 Teknik Analisis Data 

  Teknis analisis data yang penulis gunakan yaitu observasi fungsional mesin. 

Dengan pengujian mobile robot berupa fungsional dari sistem  yang bertujuan untuk 

mengetahui apakah hasil pengembangan yang dibuat dapat berfungsi sesuai dengan 

desain yang di harapkan. Jika tidak sesuai harus dilakukan proses perbaikan atau 

modifikasi sampai menghasilkan suatu sistem kerja yang baik. Selain itu analisis 

data terkait efisiensi pemakaian baterai terhadap kecepatan putaran motor juga 

dibutuhkan dalam pembuatan mobile robot ini. Adapun tahapan – tahapannya 

sebagai berikut. 

1. Pengumpulan data  

Pengumpulan data mengenai konsumsi pemakaian baterai yang terpakai saat 

robot dioperasikan, dan juga efisiensi konektifitas sistem kontrol terhadap 

pergerakan robot. Data ini dapat diperoleh dengan melakukan pengujian di 

lapangan atau mengumpulkan data dari sumber lain.  
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2. Pembuatan grafik setelah data terkumpul 

Pembuatan grafik bertujuan untuk menunjukkan hubungan antara jarak tempuh 

dan kapasitas baterai. Hal ini dapat membantu dalam memvisualisasikan hubungan 

antara kedua variabel dan memudahkan dalam menarik kesimpulan. 

3. Evaluasi hasil  

Langkah terakhir adalah evaluasi hasil yang bertujuan untuk menentukan 

apakah ada faktor lain yang mempengaruhi efisiensi baterai selain kapasitas baterai, 

seperti berat robot, kecepatan, kondisi jalan, atau faktor lingkungan. 

3.6 Langkah – Langkah Pembuatan Alat Pengaduk Gabah 

Berikut penjelasan prosedur pembuatan pengaduk gabah berdasarkan diagram alir 

pada gambar 3.3. 

 

  Gambar 3. 3 Diagram Alir Pembuatan Sistem Pengaduk 
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1. Merancang alat pengaduk menggunakan software Autodesk Inventor 

2. Membuat alat pengaduk yang sudah dirancang menggunakan software 

Autodesk Inventor 

3. Melakukan pemasangan sistem pengaduk yang sudah dibuat. 

4. Melakukan pengujian terhadap alat pengaduk, jika alat pengaduk bekerja 

sesuai dengan yang direncanakan maka memasuki langkah berikutnya dan 

jika alat pengaduk tidak bekerja dilakukan analisa/perbaikan.  
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 BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN  

4.1 Hasil Penelitian dan Eksperimen 

4.1.1 Hasil Pekerjaan Mekanika 

Dalam penelitian ini, penulis melakukan perubahan mekanik pada robot 

sebelumnya agar sesuai dengan pengembangan yang penulis inginkan. Hasil 

Pengerjaan mekanik terbagi menjadi beberapa bagian yaitu pembuatan rangka 

utama robot, pembuatan poros roda, dan pemasangan rantai dan sprocket. 

1) Pembuatan rangka utama robot 

Pada proses pembuatan rangka utama robot penulis melakukan berbagai jenis 

pekerjaan seperti pengukuran, pemotongan besi, dan penyambungan rangka 

melalui proses pengelasan seperti yang ditunjukkan pada gambar 4.1. 

 
                        Gambar 4. 1 proses pengerjaan rangka utama robot 
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2) Pembuatan poros roda 

Setelah melakukan pembuatan rangka utama, selanjutnya proses yang penulis 

lakukan yaitu melakukan pembuatan poros roda dengan menggunakan mesin bubut. 

Proses pembubutan poros dapat dilihat pada gambar 4.2. 

 

                            Gambar 4. 2 Proses pembubutan poros roda 

Poros yang akan digunakan direncanakan akan ditumpu oleh dua bantalan yang 

akan meneruskan daya sebesar 1,26 kW dengan kecepatan putaran 64,7 Rpm. 

Bahan poros yang digunakan adalah besi lunak S30C. Adapun perhitungan 

pembuatan diameter poros yang akan di gunakan dapat dilihat berdasarkan rumus 

berikut. 
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3) Pemasangan Rantai dan Sprocket 
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Pada penelitian ini rantai dan sprocket berfungsi untuk meneruskan daya dari 

putaran motor ke roda. Rantai yang digunakan merupakan jenis roller single strain 

Chain dengan besar pitch 9,52 mm dengan diameter roller 5,08 mm. Ukuran 

diameter sproket sebesar 47 mm dan 29 mm dengan jumlah gigi sproket adalah 14 

dan 8 dan jarak sumbu antar sproket sebesar 330 mm. Gambar 4.3 Menunjukkan 

proses pemasangan sprocket dan rantai pada robot. 

 
                      Gambar 4. 3 Proses Pemasangan Sproket dan Rantai 

Selanjutnya pekerjaan yang telah dilakukan adalah melakukan perubahan 

mekanik yaitu rangka robot yang dulunya saling terhubung langsung dengan sistem 

pengaduk sekarang sudah dipisahkan dan dapat dikontrol tersendiri seperti yang 

terlihat pada gambar 4.4. 
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                             Gambar 4. 4 Hasil Pengerjaan Mekanik 

4.1.2 Hasil Pekerjaan Elektronika 

Hasil pekerjaan elektronika terbagi menjadi dua bagian yaitu rangkaian 

pada rangkaian pada perangkat kontrol dan aktuator, dan rangkaian pada sistem 

catu daya. 

1) Rangkaian pada perangkat kontrol 

Rangkaian pada perangkat kontrol terdiri dari NodeMCU yang merupakan 

komponen kontrol utama yang mengatur seluruh proses kerja robot ketika dikontrol 

melalui smartphone. Semua komponen pada perangkat kontrol di satukan dalam 

sebuah box panel yang terpasang pada robot agar memudahkan pada saat 

melakukan proses instalasi dan maintenance seperti yang terlihat pada gambar 4.5. 
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                                    Gambar 4. 5 Rangkaian Sistem Kontrol Pada Box Panel 

2) Rangkaian pada sistem catu daya 

Rangkaian pada sistem catu daya merupakan rangkaian yang cukup vital 

karena nantinya akan menyuplai daya ke setiap komponen pada robot. Rangkaian 

ini terdiri dari sebuah Aki 12 [V] dengan kapasitas 12.5 [AH] yang menjadi sumber 

daya utama. Aki kemudian dihubungkan ke saklar DPDT agar saat saklar pada 

posisi OFF aki dapat dicas. Sedangkan pada saat posisi ON aki tidak dapat dicas. 

Selain itu, saat posisi ON tegangan dari aki diparalelkan ke modul step down 

LM2915 untuk menghasilkan tegangan 5V dan tegangan 12V.  

 
                            Gambar 4. 6 Sistem Catu Daya Robot 

Selain dari sistem charging dari sumber PLN sumber pengisian daya dari 

aki juga dapat di lakukan melalui perangkat solar charge controller seperti yang 
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terlihat pada gambar 4.6. Sistem pengisian daya ini memanfaatkan sumber 

pembangkit listrik tenaga surya yang terpasang pada sistem catu daya pada robot. 

4.1.3 Hasil Pekerjaan Sistem Informatika dan Sistem Kontrol 

Pada hasil pekerjaan sistem informatika dan sistem kontrol robot terbagi 

menjadi 3 yaitu pembuatan aplikasi sebagai sistem kontrol, Pembuatan Firebase 

dan pembuatan Program pada NodeMCU. 

1) Pembuatan Aplikasi sebagai sistem kontrol 

Pada tahapan pembuatan aplikasi sebagai sistem kontrol penulis masih 

menggunakan MIT app Inventor sebagai kontroler robot dengan menambahkan 

beberapa menu untuk sistem pengontrolan pengaduk. Dimana sistem ini berfungsi 

untuk mengontrol gerakan pengaduk. Berikut Langkah-langkah pembuatan aplikasi 

MIT app Inventor. 

1. Siapkan bahan seperti Laptop, Smartphone, NodeMCU, Arduino IDE, dan 

Firebase. 

2. Setelah bahan telah disiapkan, selanjutnya membuka homepage MIT app 

Inventor dengan cara mengunjungi appinventor.mit.edu seperti yang 

ditunjukkan pada gambar 4.7.   

 

        Gambar 4. 7 Tampilan homepage Mit App Inventor 
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3. Setelah masuk klik tombol yang bertuliskan “create apps!” untuk masuk 

kedalam project membuat aplikasinya, setelah itu kamu akan diminta login 

atau daftar.       

4. Setelah login dengan akun google bagi akan muncul popup tentang 

kebijakan layanan kamu bisa langsung klik “I Accept” setelah itu akan 

muncul popup selamat datang dari App Inventor klik “don’t show again” 

kemudian klik “continue”. 

5. kemudian klik “start new project” di pojok kiri atas untuk membuat projek 

baru, lalu masukan nama projeknya dan klik ok. Secara otomatis kita akan 

langsung masuk ke halaman utama untuk membuat apllikasi androidnya.  

6. Kemudian  masuk menu designer. Gambar 4.8 merupakan tampilan design, 

dimana sebelum membuat kode program user akan diarahkan secara 

otomatis untuk membuat design tampilan pada aplikasinya terlebih dahulu 

 

             Gambar 4. 8 Menu Edit User Interface Mit App Inventor 

7. Setelah mendesain tampilan aplikasi dan juga telah memasukkan komponen 

yang diperlukan, langsung masuk kehalaman “bloks” untuk memulai 

program aplikasinya dengan meng klik “bloks”. Gambar 4.9 merupakan 

tampilan diagram blok aplikasi. 
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           Gambar 4. 9 Diagram block aplikasi 

8. Selanjutnya menghubungkan Firebase dengan App MIT Invetor dengan 

memasukkan Host dan Auth dikolom properties seperti ditunjukkan pada 

gambar 4.10. 

                                          

                                               Gambar 4. 10 Firebase AuthToken pada MIT App Inventor 

9. Selanjutnya adalah build aplikasi, dengan cara klik “Build” pada menu bar 

paling atas, kemudian pilih “save apk to my computer” untuk menyimpan 

aplikasi dalam bentuk format apk. Gambar 4.11 (a) dan (b) merupakan 

tampilan aplikasi robot pada android. 
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(a)                                                 (b) 

Gambar 4. 11 (a) Tampilan awal aplikasi (b) Tampilan Kontrol Aplikasi 

2) Pembuatan Firebase 

Firebase adalah platform pengembangan aplikasi yang dikembangkan oleh 

Google. Platform ini menyediakan berbagai layanan yang dapat membantu 

pengembang dalam membangun, mengelola, dan mengoptimalkan aplikasi, baik 

untuk web maupun perangkat mobile.  

Berikut adalah langkah-langkah untuk membuat proyek Firebase: 

1. Buat Akun Firebase 

Pada tahapan pembuatan akun firebase penulis mendaftar dan membuat akun 

Firebase terlebih dahulu pada laman (https://firebase.google.com)  

2. Buat Proyek Baru 

Setelah masuk ke akun Firebase selanjutnya penulis membuat proyek baru 

dengan menetapkan nama firebase yang akan dibuat.  
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3. Memilih layanan Firebase 

Langkah terakhir yaitu memilih layanan yang akan digunakan untuk proyek 

yang akan dibuat seperti Realtime Database, Authentication, Hosting, Storage, 

Analytics, dan lain-lain.  Gambar 4.12 merupakan tampilan firebase. 

 

Gambar 4. 12 Tampilan Firebase 

3) Pembuatan Program pada NodeMCU 

Pemrograman pada NodeMCU bertujuan untuk mengatur proses kerja dari 

sistem kerja robot yang sebelumnya dikirim ke firebase melalui perintah yang 

diberikan melalui button pada aplikasi yang telah dibuat. Pada penelitian kali ini 

penulis menggunakan 2 buah NodeMCU sebagai perangkat kontrol. Dimana 

NodeMCU 1 digunakan sebagai perangkat kontrol roda dan NodeMCU 2 sebagai 

perangkat kontrol untuk sistem pengaduk. Program sistem kontrol dapat dilihat 

pada gambar 4.13. 
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Gambar 4. 13 Program Kontrol Robot 

4.2 Pembahasan 

4.2.1 Pengujian Sistem Mekanik 

Pengujian sistem mekanik ini bertujuan untuk menguji kinerja robot secara 

keseluruhan sehingga dapat diketahui apakah alat yang telah dirancang dapat 

bekerja sesuai dengan yang diinginkan atau tidak. Pengujian sistem mekanik 

menggunakan metode uji fungsional dari setiap komponen yang telah digabungkan. 

Pengujian pertama dilakukan dengan menguji gerakan maju dan mundur  pada 

prototipe robot pengaduk gabah. Robot bergerak maju dan mundur dikarenakan 

adanya putaran yang dihasilkan dari Motor DC dan diteruskan ke poros ban yang 
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membuat robot bergerak sesuai yang diharapkan. Setelah melakukan pengujian 

gerakan robot maju mundur jika berfungsi sesuai yang diharapkan maka dapat 

disimpulkan bahwa motor penggerak telah berfungsi. 

Pengujian selanjutnya yaitu menguji gerak kiri dan kanan robot. Gerakan ini 

dapat terjadi dikarenakan adanya perbedaan putaran Motor dc yang terpasang disisi 

kiri dan kanan yang diteruskan ke poros roda yang membuat robot bisa bergerak ke 

kiri dan kanan. Setelah melakukan pengujian jika hasil yang didapatkan sesuai, 

maka disimpulkan bahwa mekanisme robot gerak kiri dan kanan sesuai dengan 

yang diharapkan. 

Pengujian juga dilakukan terhadap fungsional dari sistem pengaduk yang 

dipasang pada bagian depan robot yang dapat di atur posisinya (naik dan turun). 

Setelah melakukan pengujian jika hasil yang didapatkan sesuai, maka disimpulkan 

bahwa mekanisme dari sistem pengaduk sesuai dengan yang diharapkan. 

4.2.2 Pengujian Program dan Sistem Kontrol 

Pada tahapan pengujian program dan sistem kontrol penulis melakukan pengujian 

terhadap program yang telah dibuat. Pengujian yang dilakukan ini untuk 

mengetahui kinerja program kontrol robot yang dihubungkan dengan firebase 

menggunakan NodeMCU sebagai sistem kontrol yang sudah dibuat, dalam tahapan 

pengujian ini penulis menggunakan smartphone yang sudah terdapat aplikasi 

kontrol robot pengaduk gabah untuk mengontrol gerakan maju, mundur, gerak kiri 

dan kanan dan juga sistem pengaduk pada robot. Jika robot telah bergerak sesuai 

dengan yang diperintahkan maka kinerja program yang telah dibuat berfungsi 

dengan baik. Setelah semua pengujian berhasil dilakukan dan sudah tidak 
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menemukan masalah maka melanjutkan ketahap selanjutnya yaitu pengambilan 

data hasil uji coba seperti yang ditampilkan pada gambar 4.14. 

 

    Gambar 4. 14 Pengujian Sistem Kontrol Robot 

4.2.3 Data Hasil dan Pembahasan 

4.2.3.1 Hasil Pengaduk Gabah 

 
                         Gambar 4. 15 Gabah Sebelum Diaduk 

Proses Pengadukan membuat gabah mengalami pertukaran posisi atau 

menyebar secara merata. Semakin banyak pengadukan maka persebaran gabah 

akan lebih merata dan semakin cepat kering. Gambar 4.15 merupakan proses 

sebelum robot melakukan proses pengadukan. 
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Pada proses pengadukan ini robot akan bergerak maju,mundur dan berbelok 

sesuai dengan perintah yang diberikan pada aplikasi, robot akan melewati 

tumpukan gabah yang disebar diatas terpal. Hasil adukan gabah dari robot dapat 

dilihat pada gambar 4.16. 

 
                               Gambar 4. 16 Hasil Adukan Gabah 

4.2.3.2 Hasil Pengujian Pergerakan Robot 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah motor DC yang menjadi 

aktuator utama pada berfungsi dengan baik atau tidak. Pengujian ini dilakukan 

dengan memberikan perintah gerakan pada robot melalui smartphone kemudian 

mengukur besaran konsumsi tegangan, arus dan daya yang digunakan pada motor 

DC untuk menggerakkan robot sebelum diberi beban dan setelah diberi beban. 

Tabel 4. 1 Pengujian Motor Dc 

No PWM Tegangan Pada Motor (V) Arus Pada Motor (A) 

1 255 2.84 0.15 

2 500 5.98 0.48 

3 750 7.8 0.95 

4 1024 12.2 1.3 
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Gambar 4. 17 Grafik Tegangan Motor DC 

Pada tabel 4.1 merupakan hasil pengujian motor dc yang digunakan untuk 

menggerakkan robot dengan berat robot total 40 kg dimana proses ini dilakukan 

untuk melihat tegangan dan arus yang digunakan. Hasil pengujian menunjukkan 

bahwa nilai dari PWM (Pulse Width Modulation) yang dimasukkan mempengaruhi 

tegangan yang dikeluarkan dari driver Motor DC seperti yang terlihat pada gambar 

4.17. Semakin besar nilai PWM yang diberikan maka semakin besar pula tegangan 

keluaran yang dihasilkan. Dapat dikatakan bahwa semakin besar tegangan yang 

diberikan maka semakin cepat pula motor berputar dan berbanding lurus dengan 

arus yang keluar. 
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Gambar 4. 18 Grafik Pemakaian Arus 

Pada Gambar 4.18 merupakan grafik pemakaian arus motor DC dengan dua 

kondisi. Dari grafik tersebut dapat dilihat bahwa semakin besar nilai PWM yang 

dimasukkan maka semakin besar pula arus yang keluar, dan juga beban 

mempengaruhi arus yang dihasilkan oleh motor DC hal tersebut dapat dilihat pada 

gambar 4.18. 

Tabel 4. 2 Kecepatan Robot 

No Perintah Jarak Waktu 
(s) 

PWM Kecepatan 

1 Maju 28 m 72 1024 0,38 m/s 

2 Mundur 28m 70 1024 0,40 m/s 

 

Pada tabel 4.2 merupakan proses pengujian kecepatan robot, proses ini 

dilakukan disebuah lapangan yang terdapat di kampus Politeknik Negeri Ujung 

Pandang dengan panjang lapangan 28 meter. Dari data yang terdapat pada tabel 8, 

terlihat selisih kecepatan antara Gerakan pada saat motor maju dan mundur sebesar 

0,02 m/s. 
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4.2.3.3 Hasil Pengujian Panel Surya 

Pengujian ini dilakukan dengan cara mengukur tegangan keluaran dan arus 

dari panel surya 50 WP dalam melakukan pengisian aki 12 Volt 12,5 AH dan 

pengamatan dilakukan setiap 60 menit. Pengujian selanjutnya mengetahui berapa 

lama pengisian untuk aki yang kapasitas 12 Volt 12,5 AH. Dibawah ini adalah data 

hasil pengamatan yang dilakukan pada waktu siang hari mulai dari jam 11.00 WITA 

sampai aki penuh dari kondisi aki kosong atau low. Adapun hasil pengujian panel 

surya dapat dilihat pada tabel 4.3 dan tabel 4.4. 

Tabel 4. 3 Data Pengujian Panel Surya (Hari ke-1) 

 

Jam qrs t 

(u) 

vws t 

(A) 

qrs x 

(V) 

vws x 

(A) 

Cuaca Intensitas 

Matahari 

(W/m2) 

qrs x x 

vws x (yz{{) 

11:00 17,31 0.65 14.16 0.63 Cerah 979 8.92 

11:30 19.87 0.62 14.08 0.54 Cerah 1058 7.6 

12:00 20.47 0.38 14.03 0.31 Cerah 1063 4.35 

12:30 20.64 0.32 13.93 0.3 Cerah 1040 4.18 

13.00 21.05 0.21 12.97 0.18 Cerah 903.5 2.33 

13:30 21.09 0.19 13.98 0.16 Cerah 851 2.24 

14.00 20.7 0.12 13.98 0.13 Cerah 820 1.82 

Rata-

Rata 

20.16 0.36 13.88 0.32  957.36 4.49 
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       qrs t = Tegangan pada panel               qrs x = Tegangan pada aki / battrey 

      vws t  = Arus pada panel    vws x = Arus pada aki / battrey 

Pegujian panel surya dilakukan selama 2 hari, hasil pengujian mendapatkan 

tegangan rata – rata yang dihasilkan panel surya di hari pertama 20,16 Volt dan di 

hari kedua 19,91 Volt, dari hasil pengukuran tegangan panel surya harus terhubung 

dengan Solar Charge Controller untuk melakukan pengisian aki untuk menghindari 

terjadinya pengisian yang berlebihan (Overcharge) terhadap aki. 

4.2.3.4 Hasil Pengujian Aplikasi 

Pengujian ini dengan cara mengukur berapa waktu yang dibutuhkan pada 

saat menghidupkan motor melalui aplikasi smartphone yang terhubung dengan ke 

Internet of Things melalui perangkat kontrol NodeMCU ESP8266  Adapun hasil 

pengujian dapat dilihat pada tabel 4.5, 4.6, dan 4.7. 

Jam qrs t 

(u) 

vws t 

(A) 

qrs x 

(V) 

vws x 

(A) 

Cuaca Intensitas 

Matahari 

(W/m2) 

qrs x x 

vws x (yz{{) 

11:30 18,19 0.65 13.89 0.55 Cerah 1035 7.64 

12:00 19.87 0.62 14.09 0.52 Cerah 1041 7.33 

12:30 20.27 0.38 14.03 0.39 Cerah 1052 5.47 

13:00 20.58 0.32 13.96 0.22 Cerah 1023 3.07 

13.30 20.41 0.21 13.92 0.2 Cerah 865.9 2.78 

14:00 20.03 0.19 13.98 0.15 Cerah 815.8 2.1 

14:30 20.01 0.14 13.86 0.13 Cerah 760 1.8 

Rata -
Rata 

19.91 0.37 13.96 0.31  941.81 4.31 

Tabel 4. 4 Data Pengujian Panel Surya (Hari ke-2) 
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Tabel 4. 5 Data Pengujian Aplikasi Mengggunakan Jaringan A 

No 
 

Respons Motor Terhadap Input (s) 
ON Off   

1 2 1 

2 2.13 1.02 

3 1.59 1.1 

4 1.2 1.44 

5 2.53 1.6 

6 1.13 1.12 

7 1.5 1.04 

8 2 2 

9 1.3 2.01 

10 1.78 1.88 

11 1.78 1.7 

12 1.43 1.13 

13 1.3 1.11 

14 2 1.33 

15 2.09 2 

16 2.43 1 

17 1 2.2 

18 1.13 2.4 

19 1.23 2 

20 1.55 1.5 

21 2.52 1.06 

22 2.3 1.3 

23 1.82 1 

24 1.55 1.22 

25 1.23 1 

Rata-
Rata 

1.70 1.45 

 



 

52 
 

 

Gambar 4. 19 Respons Input Aplikasi Menggunakan Jaringan (A) 

Tabel 4. 6 Data Pengujian Aplikasi Mengggunakan Jaringan B 

No Respons Motor terhadap Input (s) 

ON Off 

1 1.96 1.04 

2 1.2 2.09 

3 1.3 1.21 

4 2 1.64 

5 2.15 1.84 

6 2.12 1.4 

7 1.78 1.03 

8 1.53 1.37 

9 2.55 1.34 

10 2.09 1.11 

11 1.34 1.31 

12 1.2 1.71 

13 1.77 2 

14 1.38 1.22 

15 1.34 2.03 

16 1.81 1.06 

17 2 1.45 

18 2.02 1.06 

19 1.19 1.3 
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Lanjutan tabel 4.6 

20 1.11 1.22 

21 3 1.53 

22 2.22 1.11 

23 1.23 1.47 

24 1.55 1.77 

25 1.25 2 

Rata-rata 1.72 1.45 

 

 
Gambar 4. 20  Respons aplikasi Menggunakan Jaringan B 

Tabel 4. 7 Data Pengujian Aplikasi Mengggunakan Jaringan C 

No  
                            Respons Motor Terhadap Input  (s)  

ON Off 

1 2.43 0.75 

2 2.31 2.09 

3 1.81 1.81 

4 1.56 1.18 

5 1.53 1.71 

6 2.31 1.4 

7 1.28 1.68 

8 1.53 1.21 

9 1.87 2 

10 3.09 1.31 

11 1.18 1 

12 1.78 1.62 
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Lanjutan tabel 4.7 

13 2.53 1.84 

14 1.53 1.37 

15 1.62 1.4 

16 1.78 1.4 

17 1.4 1.62 

18 1.5 1.25 

19 2.09 1.03 

20 1.25 1.46 

21 2.93 1.71 

22 2.68 1.31 

23 3.25 1.37 

24 2.09 1.37 

25 268 1.32 

Rata-Rata 2 1.45 

   

 
     Gambar 4. 21 Respons Aplikasi Menggunakan Jaringan C 

Dari hasil pengujian pertama menggunakan jaringan internet A 

mendapatkan waktu rata – rata 1.55 detik terhadap respons on dan off pada sistem 

kontrol robot,hasil pengujian kedua menggunakan jaringan internet B mendapatkan 

waktu rata – rata 1.58 detik terhadap respons on dan off pada sistem kontrol 

robot.dan  hasil pengujian ketiga menggunakan jaringan internet C mendapatkan 

waktu rata – rata 1.75 terhadap respons on dan off pada sistem kontrol robot. 
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Gambar 4. 22 Perbandingan Respons aplikasi 

Dari hasil pengujian terhadap respons aplikasi menggunakan beberapa jenis 

penyedia jaringan internet pada saat melakukan pengambilan data, pertukaran 

sistem informasi terhadap sistem kontrol yang terkoneksi pada robot yaitu pada saat 

menggunakan akses jaringan A, semakin cepat respons sistem pertukaran data dari 

sistem kontrol maka respons robot terhadap masukan perintah yang diberikan 

pengguna (user) akan semakin cepat. Perbandingan respons aplikasi dapat di lihat 

pada gambar 4.22.  

1,55

1,58

1,75

1,45

1,5

1,55

1,6

1,65

1,7

1,75

1,8

A B C

W
a

k
tu

 (
S

)

Jenis Provider

Respons Aplikasi



 

56 
 

BAB V PENUTUP 

5.1  Kesimpulan 

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan dapat disimpulkan sebagai 

berikut : 

1. Hasil Pengembangan sistem mekanik pada robot pengaduk gabah membuat 

robot dapat melakukan proses pengadukan gabah dengan lebih baik karena 

sistem pengaduk yang dibuat dapat diatur sehingga robot dapat lebih mudah 

melakukan proses pengadukan gabah dengan kecepatan untuk gerakan maju 

0.38m/s dan 0.4 m/s untuk gerakan mundur. 

2. Pengembangan sistem kontrol pada prototipe robot pengaduk gabah yang telah 

dikembangkan memungkinkan robot dapat bergerak maju,mundur, berbelok ke 

kanan dan kekiri dengan respons gerakan robot terhadap input perintah yang 

diberikan oleh pengguna paling cepat selama 1.55 detik untuk membuat robot 

dapat bergerak pada saat proses pengadukan gabah menggunakan smartphone 

5.2 Saran 

Pengembangan sistem mekanik dan kontrol pada prototipe robot pengaduk 

gabah berbasis internet of things ini masih jauh dari kata kesempurnaan. Untuk 

menciptakan sistem yang baik tentu dilakukan pengembangan baik dari sisi manfaat 

maupun dari sisi kerja sistem. Berikut saran untuk pengembangan selanjutnya 

adalah sebagai berikut :  

1. Pembuatan Sistem kontrol solar panel tracking terhadap posisi matahari 

2. Pembuatan Sistem kontrol robot otomatis yang dapat mengaktifkan proses 

kerja robot tanpa harus menggunakan smartphone. 
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Lampiran 1 Desain Robot Pengaduk Gabah 
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 Lampiran 2  Detail View Robot Pengaduk Gabah 
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Lampiran 3 Lembar Asistensi Pembimbing 1 
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Lampiran 4 Lembar Asistensi Pembimbing 2 
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Lampiran 5 Proses Pembuatan Sistem Mekanik 
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Lampiran 6 Rangkaian Sistem Elektronik 
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Lampiran 7 Proses Pembuatan Sistem Kontrol 
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Lampiran 8 Tampilan Program Robot 

  

 
  



 

71 
 

 

 
Muh. Ilham. Lahir di Cambaya pada tanggal 23 Juni 

2000 dari ayah Sonda dan Ibu Dahlia. Penulis adalah 

anak kedua dari 3 bersaudara. Tahun 2013 penulis 

menyelesaikan Pendidikan Sekolah Dasar di SD Inpres 

Sanrangan. Pada tahun itu juga penulis melanjutkan 

Pendidikan di SMP Negeri 2 Barombong dan tamat pada 

tahun 2016 kemudian melanjutkan Pendidikan Sekolah 

Menengah Kejuruan di SMK 3 Gowa Program Studi 

Teknik Kendaraan Ringan (Automotif) dan lulus pada 

tahun 2019. Pada tahun 2019 penulis diterima 

diperguruan Tinggi Vokasi Politeknik Negeri Ujung 

Pandang melalui jalur PMDK-PN sekaligus sebagai 

penerima beasiswa Bidikmisi pada Jurusan Teknik Mesin Program Studi S1 

Terapan Teknik Mekatronika. Penulis pernah melaksanakan Praktik Kerja 

Lapangan di PT Dharma Polimetal Tbk, sebagai Maintenance Production selama 4 

bulan. 

Risnawati. Lahir di Barombong pada tanggal 23 Mei 

2000 dari ayah Hamid dan Ibu Riama. Penulis adalah 

anak ketiga dari 3 bersaudara. Tahun 2013 penulis 

menyelesaikan Pendidikan Sekolah Dasar di SD Inpres 

Lengkese. Pada tahun itu juga penulis melanjutkan 

Pendidikan di SMP Negeri 1 Parigi dan tamat pada 

tahun 2016, kemudian melanjutkan Pendidikan Sekolah 

Menengah Atas di SMA 12 Gowa dan lulus pada tahun 

2019. Pada tahun 2019 penulis diterima diperguruan 

Tinggi Vokasi Politeknik Negeri Ujung Pandang 

melalui jalur PMDK-PN sekaligus sebagai penerima 

beasiswa Bidikmisi pada Jurusan Teknik Mesin 

Program Studi S1 Terapan Teknik Mekatronika. Penulis pernah melaksanakan 

program kampus Merdeka (MSIB) di PT. Stechoq Robotika Indonesia dan 

melakukan praktik kerja lapangan di PT. Pelabuhan Indonesia (Pelindo Terminal 

Petikemas), Makassar, Sulawesi Selatan. 

  

Lampiran 9 Biodata Penulis 



 

72 
 

Lampiran 10 Lembar Revisi Skripsi 

 

 
 


