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ABSTRAK

Rena Astry Pertiwi, “Rancang Bangun Prototipe Robot Mobil Patroli dengan Menggunakan GPS Berbasis
Mikrokontroler”, Program SI1 Teknik Elektro Fakultas Teknik dan Sains Universitas Nasional, di bawah
bimbingan Dr. V. Vekky R. Repi, S.T., M.T., dan Dr. Heni Jusuf, M.Kom. 15 Februari 2023, 76 halaman +
lampiran

Patroli merupakan salah satu tindakan untuk memeriksa dan memastikan area dalam keadaan
aman dan tertib dengan cara bergerak dari satu titik ke titik lainnya. Saat ini di lingkungan
Badan Riset dan Inovasi Nasional (BRIN), telah banyak terjadi pegawai yang terkena
Pemutusan Hubungan Kerja (PHK), sehingga menyebabkan adanya keterbatasan SDM
dalam menciptakan lingkungan kerja yang aman. Tujuan penelitian ini adalah untuk
membuat prototipe robot mobil untuk patroli di dalam ruangan dengan kendali manual dan
patrol di luar ruangan dengan kendali otomatis yang diharapkan dapat membantu petugas
pengamanan dalam melaksanakan tugas patroli keamanan di Instansi tersebut. Robot patroli
ini berbentuk prototipe mobil yang dapat dikendalikan secara manual melalui Android yang
terhubung dengan internet dan Bluetooth. Robot ini juga dapat bergerak secara otomatis ke
titik koordinat yang dapat diatur melalui Aplikasi Android dengan jaringan Bluetooth,
karena dilengkapi dengan GPS untuk mendeteksi koordinat dan kompas untuk mendeteksi
arah. Robot ini juga dilengkapi dengan kamera ESP32-Cam yang dapat memantau area
sekitar secara real-time dan dapat dimonitoring di aplikasi Android melalui jaringan internet.
Hasil pengujian dilakukan bahwa sistem ini memiliki rata-rata akurasi pembacaan jarak,
arah, dan koordinat posisi yang masing-masing sebesar 99,7%, 92,26%, dan 2,117 meter
terhadap hasil pembacaan oleh alat standar. Jarak jangkau maksimum pengendalian robot
ini sebesar 30 meter untuk penggunaan Internet dan Bluetooth. Robot dapat melakukan
navigasi mandiri ke hingga 5 titik koordinat dengan persimpangan hingga 3 meter saat cuaca
cerah, dan 5 meter saat cuaca mendung. Sechingga dapat disimpulkan bahwa, robot ini dapat
melakukan patroli di luar ruangan dan dapat menuju ke titik yang telah ditentukan dengan
persimpangan paling besar 5 meter.

Kata kunci : Patroli, Android, internet, GPS, Kompas
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ABSTRACT

Rena Astry Pertiwi, “Design of Patrol Car Robot Prototype Using GPS Based on Microcontroller”, Bachelor’s
degree program in Electrical enging, Faculty of Engineering and Science, Universitas Nasional under the
guidance of Dr. V. Vekky R. Repi, S.T., M.T., dan Dr. Heni Jusuf, M.Kom. 15 February 2023, 76 pages +
attachments

Patrolling is an action to inspect and ensure that an area remains safe and orderly by moving
from one point to another. Currently, within the National Research and Innovation Agency
(BRIN), many employees have been laid off, resulting in limited human resources for
maintaining a secure work environment. The purpose of this research is to develop a
prototype mobile robot for indoor patrols with manual control and outdoor patrols with
automatic control, which is expected to assist security officers in carrying out their security
patrol duties at the institution. This patrol robot takes the form of a car prototype that can be
controlled manually via Android connected through internet and Bluetooth. It can also move
automatically to coordinate points set through an Android application using Bluetooth
because it is equipped with GPS for detecting coordinates and a compass for determining
direction. This robot also features an ESP32-Cam camera which enables real-time
monitoring of surrounding areas; this can be accessed on the Android application via internet
connection. The test results show that the system has an average accuracy in reading
distance, direction, and position coordinates of 99.7%, 92.26%, and 2.117 meters,
respectively, compared to standard measurement tools. The maximum control range of the
robot is 30 meters for both Internet and Bluetooth usage. The robot is capable of autonomous
navigation to up to five coordinate points, with a deviation of up to 3 meters in clear weather
and 5 meters in cloudy conditions. In conclusion, this robot is capable of conducting outdoor
patrols and reaching predetermined points-with maximum deviation of five meters.

Keywords : Patrol, Android, Internet, GPS, Compass
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