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1 Cukup Puas 4 13.3

2 Puas 20 66,7

3 Sangat Puas 6 20
Total 30 100

Efesiensi Pelayanan Terhadap Kepuasan Pelanggan. Menurut Dwiyanto, dkk
(2008:76) Efisiensi pelayanan adalah perbandingan terbaik anatara input dan output pelayanan.
Secara ideal, pelayanan akan efisien apabila pelayanan dapat menyediakan input pelayanan,
sperti biaya dan waktu pelayanan yang meringankan masyarakat pengguna jasa. Demikian
pula pada sisi output pelayanan, secara ideal harus dapat memberikan produk pelayanan yang
berkualitas, terutama dari aspek biaya dan waktu pelayanan. Pada penelitian ini didapat hasil
bahwa efesiensi pelayanan terhadap kepuasan pelanggan didapat 21 pelanggan (70%) sangat
puas dan 9 pelanggan (30%) puas dengan efesiensi pelayanan yang di lakukan oleh Optik.

Pengolahaan data SPSS tentang distribusi frekuensi efesiensi pelayanan terhadap
kepuasan pelanggan didapat hasil bahwa 66,7 % merasa puas dengan efesiensi pelayanan
memeriksa dengan tepat dan cepat. Berikut table Distribusi frekuensinya:

Tabel 4. Distribusi Frekuensi Petugas memeriksa dengan tepat dan cepat.

No Kriteria Jumlah Responden Frekuensi (%)
1 Cukup Puas 4 13.3
2 Puas 20 66,7
3 Sangat Puas 6 20
Total 30 100
D. Penutup

Berdasarkan hasil penelitian mengenai efektivitas dan efesiensi pelayanan terhadap
kepuasan pelanggan pada Optik di Sumatera Barat di dapat kesimpulan sebagai berikut:
Sebanyak 15 responden (50%) sangat puas dan 15 responden (50%) puas dengan efektivitas
pelayanan. Sebanyak 15 responden (50%) sangat puas dan 15 responden (50%) puas dengan
efesiensi pelayanan.
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RANCANG BANGUN ROBOT PEMBERSIH RUANGAN BERBASIS ARDUINO UNO
DENGAN KENDALI APLIKASI ANDROID
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alfith.st.tumangguang@gmail.com

Abstract: The development of science and technology is currently very rapid, especially in
the field of technology that affects people's lives to move forward, one of which is using
robotics, in principle, the purpose of creating robots is to facilitate human work, especially
since the progress of the times demands effective and efficient human work. For example, in
cleaning the house, a robot was made that can help someone clean his house. This robot will
later clean the floor of the house from dirt in the form of dust. This cleaning robot will be
controlled with an Android application. That has been made previously and will be combined
with a wireless robot control using the HC-05 Bluetooth module, which will transmit control
from android to Arduino Uno as the brain of this room cleaning robot, and will process data.
From android applications such as forward and backward, and turn commands and also the
command to turn on and turn off the vacuum cleaner which can also be controlled from this
Android application. For the movement of the robot itself, it will use a PG28 DC Motor
which will be controlled by the BTS7960 Driver. From the results of tests that have been
carried out that this cleaning robot can work well and can be used in everyday life.

Keywords: Robot, Arduino Uno, Bluetooth HC-05, BTS 7960, DC Motor PG28

Abstrak: Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi saat ini sangat pesat, terutama di
bidang teknologi yang mempengaruhi kehidupan masyarakat untuk melangkah lebih maju,
salah satunya memanfaatkan ilmu robotika. Pada prinsipnya tujuan penciptaan robot adalah
untuk mempermudah pekerjaan manusia, apalagi kemajuan zaman menuntut pekerjaan
manusia yang efektif dan efisien. Sebagai contoh dalam urusan membersihkan rumah.
Untuk itu dirancanglah sebuah robot yang bisa membantu seseorang untuk membersihkan
rumahnya. Robot ini nantinya akan membersihkan lantai rumah dari kotoran berupa debu.
Robot pembersih ini akan di kendalikan dengan sebuah aplikasi Android yang telah dibuat
sebelumnya dan akan digabungkan dengan kendali robot secara wireless dengan
menggunakan modul Bluetooth HC-05 yang akan meneruskan kontrol dari android ke
mikrokontroler Arduino Uno sebagai otak dari robot pembersih ruangan ini, dan akan
mengolah data dari aplikasi android seperti perintah maju dan mundur serta berbelok, dan
juga perintah menghidupkan dan mematikan vacum cleaner yang juga bisa dikendalikan
dari aplikasi Android ini. Untuk pergerakan robot sendiri akan menggunakan Motor DC
PG28 yang akan dikendalikan oleh driver BTS7960. Dari hasil pengujian yang telah
dilakukan, bahwa robot pembersih ini dapat bekerja dengan baik dan bisa dipakai dalam
kehidupan sehari-hari.

Kata kunci: Robot, Arduino Uno, Bluetooth HC-05, BTS 7960, DC Motor PG28

A. Pendahuluan

Ruangan merupakan suatu tempat aktivitas manusia, dimana hampir 90% waktu
dihabiskan manusia di dalam rungan, jauh lebih lama dibandingkan di luar rungan (udara
terbuka). Salah satu permasalahan dalam sebuah ruangan yan sering Kita temui adalah
kurangnya kesadaran manusia itu sendiri dalam menjaga kebersihan dalam suatu rungan.
Selain itu juga disebabkan oleh tingkat kesibukan manusia saat ini sehingga tidak ada waktu
lagi untuk memperhatikan kebersihan dalam ruangannya. Permasalahan seperti diatas tentunya
sangat berpengaruh terhadap kehidupan manusia. Dengan perkembangan teknologi seperti saat
ini, banyak orang-orang yang antusias menciptakan sebuah alat yang dapat membantu
pekerjaan manusia, salah satunya adalah robot. Robot merupakan gabungan dari berbagai
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macam peralatan mekanik yang dikontrol oleh peralatan elektronika, dan dapt bergerak sesuai
dengan fungsi tertentu.

Pada saat ini bidang elektronika sangat dibutuhkan, sebab didalam bidang ini terdapat
beberapa sistem yang dapat membantu mempermudah pekerjaan manusia. Perkembangan
teknologi robotika telah mampu meningkatkan kualitas maupun kuantitas produksi berbagai
pabrik. Selain itu, meningkatkan kreativitas manusia yang sangat antusias dalam merancang
dan membuat robot, yang tentunya mempunyai tujuan untuk lebih mempermudah manusia
dalam melakukan pekerjaan atau aktivitasnya sehari-hari. Rancang bangun robot pembersih
rungan berbasis Arduino Uno dengan kendali aplikasi android ini akan membersihkan seluruh
permukaan lantai, dengan cara dikendalikan dengan android untuk pergerakannya. Sesuai
dengan fungsinya sebagai salah satu solusi untuk mengatasi kebersihan suatu ruangan dengan
memanfaatkan perkembangan teknologi saat ini terutama dalam bidang robotika.

2. Metodologi Penelitian

Robot pembersih rungan yang dikendalikan dengan aplikasi android memiliki beberapa
komponen yang digunakan. Komponen-komponen tersebut diantaranya adalah modul
Bluetooth, driver, motor dc, relay dan vacuum cleaner. Dimana komponen tersebut memliki
fungsi masing-masing pada robot pembersih ruangan. Modul Bluetooth berfungsi sebagai
penerima atau pemprosesan dari android. Driver yang digunakan adalah Driver BTS7960 yang
digunakan untuk pengatur kecepatan motor dc. Motor dc yang digunakan adalah Motor DC
PG28 yang berfungsi sebagai penggerak robot pembersih ruangan. Sedangkan Relay berfungsi
sebagai saklar elektromagnetik dan Vacum Cleaner berfungsi sebagai penghisap debu. Dimana
daya dari alat ini berasal dari akumulator (Aki) yang memiliki tegangan 12 V DC.

Gambar berikut adalah blok diagram sistem secara keseluruhan,

Androwd —| Bluetooth o Arduno o Driver o Motor

|

Relay

Vacuum

Gambar 1 Blok Diagram
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Gambar 3

Prinsip kerja dari robot pembersih rungan berbasis Arduino Uno dengan kendali aplikasi
android yaitu robot dapat bergerak dengan kontrol aplikasi dari android. Aplikasi tersebut
memiliki dua tombol untuk mengaktifkan dan mematikan vacuum cleaner pada robot, dan
memiliki empat tombol penggerak diantaranya tombol maju, mudur, kanan dan Kiri,
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pergerakan robot akan dikontrol oleh tombol-tombol tersebut. Pengkoneksian yang dipakai
adalah modul Bluetooth HC-05 sebagai penerima data dari android yang akan dikirimkan ke
aruduino dan memiliki jarak koneksi 0 sampai 17 meter. Jika tombol ON kita tekan, maka
robot akan aktif, dan jika tombol OFF kita tekan, maka robot akan berhenti/mati. Apabila robot
telah ON, dan kita tekan tombol maju pada android, maka robot akan maju secara perlahan,
dan begitu juga untuk tombol mundur. Apabila robot ingin berbelok ke kanan, maka kita tekan
tombol kanan, dan apabila robot ingin berbelok ke kiri, maka kita tekan tombol Kiri. Jika
komunikasi antara Arduino dan modul Bluetooth berhasil, maka robot akan bergerak sesuai
dengan perintah yang diberikan. Dalam pergerakan robot, robot menggunakan 2 buah motor dc
dan 2 buah roda bebas. Motor dc yang kita gunakan adalah Motor DC PG28. Pada motor dc
tersebut akan dilengkapi dengan bantalan roda yang berbahan karet. Hal ini dilakukan untuk
menghindari tergelincirnya robot, dengan adanya bantalan karet ini robot akan lebih mudah
bergerak di lantai yang berbahan keramik, baik kering ataupun lembab. Motor dc akan
dikontrol olenh modul driver BTS7960, dimana driver BTS7960 berfungsi sebagai pengontrol
dan pengendali putran motor dc, sehingga robot dapat bergerak dengan kecepatan konstan.
Selanjutnya robot akan menyedot/menghisap debu dengan bantuan vacuum cleaner.

C. Hasil dan Pembahasan
1. Pengujian Akumulator
Tabel 1 Pengujian Akumulator

Tegangan Akumulator Tampilan
(AKI)

2. Pengujian Jangkauan mMoaul BIUETOOtn HL-Ub
Tabel 2 Pengujian Jangkauan Modul Bluetooth HC-05

No | Jarak (Meter) Tanpa Hambatan Dengan Hambatan
1 Im Terhubung Terhubung
2 2m Terhubung Terhubung
3 3m Terhubung Terhubung
4 4m Terhubung Terhubung
5 5m Terhubung Terhubung
6 6m Terhubung Terhubung
7 7m Terhubung Terhubung
8 8m Terhubung Terhubung
9 9m Terhubung Terhubung
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10 10m Terhubung Terhubung
11 11m Terhubung Terhubung
12 12m Terhubung Tidak Terhubung
13 13m Terhubung Tidak Terhubung
14 14 m Terhubung Tidak Terhubung
15 15m Terhubung Tidak Terhubung
16 16 m Terhubung Tidak Terhubung
17 17m Terhubung Tidak Terhubung
18 18 m Tidak Terhubung Tidak Terhubung
19 19m Tidak Terhubung Tidak Terhubung
20 20m Tidak Terhubung Tidak Terhubung
3. Pengujian Driver BTS7960
Tabel 3 Pengujian Driver BTS7960
No Nilai Analog Arduino Duty Cycle Tegangan Output
1 0 0% oV
2 50 20 % 2,38V
3 64 25 % 297V
4 100 40 % 4,63V
5 127 50 % 591V
6 165 65 % 7,64V
7 191 75 % 8,90 V
8 255 100 % 11,87V
4. Pengujian Relay
Tabel 4 Pengujian Relay
No Kondisi Logika Kondisi Relay Tegangan
1 HIGH (1) Aktif 12V
2 LOW (0) Tidak Aktif ov

5. Pengujian Step Down

Modul Step Down ini berfungsi untuk menurunkan tegangan. Pengujian relay bertujuan
untuk mengetahui apakah relay dalam keadaan bagus atau rusak. Berdasarkan pengujian relay
yang telah dilakukan, didaptkan hasil sebagai berikut :

Tabel 5 Pengujian Step Down

Tegangan
(DC)

Tampilan

Input Step

Output Step
Down

530 V

6. Pengujian Vacum Cleaner
Tabel 6 Pengujian Vacum Cleaner

NO Kondisi Relay Kondisi Vacum Cleaner
1 Aktif Vacum Cleaner Hidup
2 Tidak Aktif Vacum Cleaner Mati
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7. Analisa Hasil Pengujian

Berdasarkan hasil dari pengujian yang telah dilakukan, untuk pengujian aki didapat
tegangan input yang terukur pada alat ukur sebesar 12,35V yang akan diturunkan menjadi 5V
oleh Step Down yang digunakan untuk supply seluruh rangkaian kontrol. Untuk pengujian
Driver BTS7960 yang menghasilkan output tegangan untuk supply motor dc dapat dianalisa
sebagai berikut :
Nilai PWM
PWM Max
26.Disaat Nilai PWM 50 = 2,42 V. Hasil dari pengukuran adalah 2,38 V

50

V out= ﬁ X12,35

Vout= 2,42V

27.Disaat Nilai PWM 100 = 4,84 V. Hasil dari pengukuran adalah 4,63 V
_ 100
V out= 555 x12,35

Vout=4,84V
28.Disaat Nilai PWM 165 = 8 V. Hasil dari pengukuran adalah 7,64 V
Vout=22x1235
V out= 8V
29.Disaat Nilai PWM 255 = 12,35 V. Hasil dari pengukuran adalah 11,87 V
_ 255
V out= e x12,35
Vout= 12,35V
Untuk hasil pengukuran tegangan output driver, hasil secara Analisa teori berbeda dengan hasil
pengukuran menggunakan alat ukur, dikarenakan pengaruh dari driver BTS7960, dimana
untuk PWM maksimal ouput maksimalnya hanya 95% dari tegangan input.

V out= X Tegangan Input

D. Penutup

Robot pembersih rungan ini mampu dikendalikan oleh aplikasi android yang telah dibuat
khusus untuk robot ini dengan jarak = 10 meter. Robot pembersih ruangan ini hanya mampu
menghisap kotoran atau debu yang berukuran halus atau kecil, dikarenakan ukuran permukaan
penampang yang digunakan memiliki ukuran lingkaran yang kecil. Dengan adanya robot
pembersih ruangan ini pekerjaan rumah tangga dapat terbantu dengan baik dari sisi
penghematan waktu serta menghemat tenaga bagi penggunanya. Robot pembersih ruangan ini
dikontrol oleh android, sehingga pengguna dapat mengendalikan robot dengan mudah.
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