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ABSTRAK

Penyiraman tanaman merupakan salah satu pekerjaan yang monoton dan rutin
serta biasanya pekerjaan ini dilakukan secara manual pada waktu-waktu tertentu.
Hal ini bertujuan untuk melakukan pengembangan teknologi agar lebih efisien
dalam melakukan penyiraman tanaman. Maka dari itu penelitian ini dilakukan
dengan membuat Prototype Robot Mobile penyiram tanaman berbasis Wireless.
Sistem Robot ini menggunakan Mikrokontroller NodeMCU ESP8266 yang
berfungsi sebagai kontroller dan penerima jaringan Wireless yang dipancarkan
oleh smartphone yang berfungsi juga sebagai remote dari robot. Pada sistem
Robot ini menggunakan 1 Driver penggerak arah putaran motor DC yaitu modul
Driver L298N. Power supply pada Robot ini menggunakan 3 buah baterai Li-lon
3,7 Volt yang di rangkai secara seri agar mendapat tegangan 12 Volt. Robot
Mobile Penyiram Tanaman dapat dikendalikan dengan jarak maksimal 38 meter
dari pemancar Wireless dengan rata-rata delay respon sebesar 0.42 detik dari
masukkan perintah melalui aplikasi android yang dibuat pada MIT App Inventor.

Arus yang dibutuhkan motor DC untuk membawa 1 Liter air adalah 1.68A.

Kata kunci: Robot Mobile, Wireless, NodeMCU ESP8266, Motor DC, Pompa DC.
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ABSTRACT

Watering plants is one of the monotonous and routine jobs and usually this work
is done manually at certain times. It aims to develop technology to be more
efficient in watering plants. Therefore, this research was carried out by making a
Mobile Robot Prototype of Wireless-based plant watering. This Robot system uses
the NodeMCU ESP8266 Microcontroller which functions as a controller and
receiver of the Wireless network emitted by the smartphone which also functions
as a remote from the robot. In this Robot system using 1 driver driving the
direction of DC motor rotation, namely the L298N Driver module. The power
supply on this Robot uses 3 3.7 Volt Li-lon batteries which are connected in series
to get a 12 Volt voltage. The Plant Watering Mobile Robot can be controlled with
a maximum distance of 38 meters from the Wireless transmitter with an average
response delay of 0.42 seconds from entering commands through an android
application made on the MIT App Inventor. The current required by a DC motor

to carry 1 liter of water is 1.68A.

Keywords: Mobile Robot, Wireless, NodeMCU ESP8266, DC Motor, DC Pump.
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