PERANCANGAN APLIKASI CONTROLLER ANDROIDPADA ROBOT
STERILISASI DENGAN UV-C UNTUK RUANG ISOLASI COVID-1 9 DAN
PENGANTAR MAKAN PASIEN BERBASIS NODEMCU ESP8266
DENGAN KONTROL SMARTPHONEANDROID

TUGAS AKHIR

Diajukan Sebagai Salah Satu Syarat Untuk Menyédasebtudi
Jenjang Program Diploma Tiga

Oleh :
Nama : Trahing Satrio Untung Ing
Pujo Pangestu
NIM : 18040140

PROGRAM STUDI DIl TEKNIK KOMPUTER
POLITEKNIK HARAPAN BERSAMA
TAHUN 2021



HALAMAN PERNYATAAN KEASLIAN

Yang bertandatangan di bawah ini :

Nama : Trahing Satrio Untung Ing Pujo Pangestu
NIM : 18040140

Jurusan / Program Studi : DIII Teknik Komputer

Jenis Karya : Tugas Akhir

Adalah mahasiswa Program Studi DIII Teknik Komputer Politeknik Harapan
Bersama, dengan ini saya menyatakan bahwa laporan Tugas Akhir yang berjudul
“PERANCANGAN APLIKASI CONTROLLER ANDROID PADA ROBOT
STERILISASI DENGAN UV-C UNTUK RUANG ISOLASI COVID-19 DAN
PENGANTAR MAKAN PASIEN BERBASIS NODEMCU ESP 8266
DENGAN KONTROL SMARTPHONE ANDROID”

Merupakan hasil pemikiran dan kerjassama sendiri secara orisinil dan saya susun
secara mandiri dan tidak melanggar kode etika hak karya cipta. Pada pelaporan
Tugas Akhir ini juga bukan merupakan karya yang pernah diajukan untuk
memperoleh gelar akademik tertentu di suatu perguruan tinggi, dan sepanjang
pengetahuan saya juga tidak terdapat karya atau pendapat yang pernah ditulis atau
disebutkan dalam daftar pustaka.

Apabila di kemudian hari ternyata Laporan Tugas Akhir ini terbukti melanggar
kode etik karya cipta atau merupakan karya yang dikategorikan mengandung
unsur plagiarisme, maka saya bersedia untuk melakukan penelitian baru dan
menyusun laporannya sebagai Laporan Tugas Akhir, sesuai dengan ketentuan

yang berlaku. Demikian pernyataan ini saya buat sebenarnya dan sesungguhnya.

| "B94DCAJIX346845529
M (lrating Satrio Untung 1.P.P)

ii



HALAMAN PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI
TUGAS AKHIR UNTUK KEPERLUAN AKADEMIS

Sebagai civitas akademika Politeknik Harapan Bersama Tegal, Saya yang

bertanda tangan dibawah ini :

Nama - Trahing Satrio Untung Ing Pujo Pangestu
NIM : 18040140

Jurusan / Program Studi : DIII Teknik Komputer

Jenis Karya : Tugas Akhir

Demi pengembangan ilmu pengetahuan, menyetujui untuk memberikan kepada
Politeknik Harapan Bersama Tegal Hak Bebas Royalti Noneksklusif (None-
exclusive Royalty Free Right) atas Tugas Akhir saya yang berjudul :
“PERANCANGAN APLIKASI CONTROLLER ANDROID PADA ROBOT
STERILISASI DENGAN UV-C UNTUK RUANG ISOLASI COVID-19 DAN
PENGANTAR MAKAN PASIEN BERBASIS NODEMCU ESP 8266
DENGAN KONTROL SMARTPHONE ANDROID”

Beserta perangkat yang ada (jika diperlukan). Dengan Hak Bebas Royalti
Noneksklusif ini Politeknik Harapan Bersama Tegal berhak menyimpan, mengalih
media/formatkan, mengelola dalam bentuk pangkalan data (database), merawat
dan mempublikasikan Tugas Akhir saya selama tetap mencantumkan nama saya
sebagai penulis/pencipta dan pemilik Hak Cipta.

Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenarnya.

Dibuat di : Tegal
Pada Tanggal : 27 Mei 2021
Yang menyal

4 -

(Trahing Satrio Untung L.P.P)

i



HALAMAN PERSETUJUAN

Tugas Akhir (TA) yang berjudul “PERANCANGAN APLIKASI
CONTROLLER ANDROID PADA ROBOT STERILISASI DENGAN UV-C
UNTUK RUANG ISOLASI COVID-19 DAN PENGANTAR MAKAN
PASIEN BERBASIS NODEMCU ESP 8266 DENGAN KONTROL
SMARTPHONE ANDROID” yang disusun oleh Trahing Satrio Untung Ing Pujo
Pangestu NIM 18040140 telah mendapat persetujuan pembimbing dan siap
dipertahakan di depan tim penguji Tugas Akhir (TA) Program Studi D-III Teknik
Komputer Politeknik Harapan Bersama Tegal.

Tegal, 27 Mei 2021

Menyetujui,

Pembimbing I PembimBling 11

Muhamad Bakhar, M.Kom Drs. Yusup Christanto

NIPY. 04.014.179

v



Judul

Nama
NIM
Program Studi

Jenjang

HALAMAN PENGESAHAN

: PERANCANGAN APLIKASI CONTROLLER ANDROID

PADA ROBOT STERILISASI DENGAN UV-C UNTUK
RUANG ISOLASI COVID-19 DAN PENGANTAR
MAKAN PASIEN BERBASIS NODEMCU ESP 8266
DENGAN KONTROL SMARTPHONE ANDROID

: Trahing Satrio Untung Ing Pujo Pangestu
: 18040140

: Teknik Komputer

: Diploma 11

Dinyatakan LULUS setelah dipertahankan di depan Tim Penguji Tugas

Akhir Program Studi DIII Teknik Komputer Politeknik Harapan Bersama

Tegal

Nama
1.Ketua
2. Anggota |
3. Anggota II

Tegal, 27 Mei 2021
Tim Penguji :

Tangda/Tangan

: Very Kurnia Bakti, M.Kom " I
. 1da Aftilians, ST, M.Kom . ’0}‘

: Rivaldo Mersis Brilianto, S.Pd., M.Eng

W N -

Mengetahui,
Ketua Program Studi DIII Teknik Komputer,
Politeknik Harapan Bersama Tegal

s

/ - U=

Rais, S.Pd.. M.Kom
NIPY. 07.011.083



9.

HALAMAN MOTTO

. Agama ageming aji
. Etika, Logika, Estetika

. Di depan memberi contoh, di tengah memberi motivasi, di belakang

memberi dorongan

Perlihatkan kelemahanmu saat kamu kuat dan kekuatanmu saat kamu
lemah

Bekerja dengan prinsip dengan kehormatan sebagai dasar

Bekerja keras seolah olah hidup selamanya, taat beribadah seolah
olah mati besok

Now student but leader tomorrow

Ketahui seperti apa dirimu sendiri dan kamu akan memenangkan
segala situasi

Kesuksesan itu bukan datang dari niat tapi datang dari kesempatan

10. Habiskan masa gagalmu sebelum datang suksesmu

11. Jika keluargamu tidak kaya raya maka jadikan dirimu kaya raya

vi



HALAMAN PERSEMBAHAN

Tugas akhir ini dipersembahkan untuk :

>

YV V VY V

Bapak Nizar Suhendra, SE., MPP. Selaku Direktur Politeknik Harapan
Bersama Tegal

Bapak Rais, S.Pd., M.Kom. Selaku Ketua Prodi DIII Teknik Komputer
Politeknik Harapan Bersama Tegal

Bapak Muhamad Bakhar, M.Kom. Selaku pembimbing |

Bapak Drs. Yusup Christanto selaku pembimbing Il

Kedua Orang Tua tercinta yang selalu memberikan dukungan dan doa

Teman seperjuangan yang memberi semangat

Vii



ABSTRAK

NodeMCU ESP 8266nerupakan sebuah alat yang praktis dalam segi
dimensi dan memiliki fungsi yang untuk bebagai keban manusia sebagai
microcontroller,sampai dengan pengontrolan jarak jauh. Penelitinbartujuan
untuk memenuhi kebutuhan robotisasi di lingkungamedisi yang mudah
diaplikasikan dan mengingat pentingnya keamanan ldsselamatan petugas
medis dalam menangani pasien COVID-19 agar tidakulte. Dengan
memanfaatkamlNodeMCU ESP 8266ebagai pemroses damartphone android
sebagai pengendali dari jarak jauh dengan perardemgal WiFi Wireless
Fidelity) kemudian akan diproses oldlodeMCU ESP 826@elalui motorshield
driver L293D untuk menggerakkan roda. Selain dapat bekgetaot dapat juga
melakukan sterilisasi ruangan dari kuman dengangmdmungkannya dengan
lampu ultraviolettype C (UV-C) dilain sisi robot dapat juga digunakarbagai
pengantar makan pasien di mana pada bagian alas biibit switch / micro
switchyang terhubung dengatodeMCU ESP 826dan dikirimkan kedatabase
yangterhubungke websiteuntuk mengetahui bahwa makanan sudah diambil atau
belum oleh pasien. Berdasarkan pengujian robot yatah dilakukan,ternyata
dapat bergerak sempurna dan segala fitur berjasimas perintah sehingga dapat
dapat disimpulkan bahwa robot ini cukup membantukudiaplikasikan di dalam
lingkungan medis khususnya ruang isolasi di runadit svilayah Tegal

Kata Kunci :NodeMCU ESP 8266, Websiigngontrolan Jarak Jgubatabase
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang Masalah

Pada zaman modern saat ini teknologi berkembangatiesangat
pesat dan merupakan salah satu bidang yang memppeyanan
penting dibeberapa aspek kehidupan manusia, tekmdalam dunia
kesehatan. Sekarang sudah banyak berkembang gistenmjang bagi
tenaga kesehatan dengan sistem android, sepeniyahdlunia sedang
dilanda pandemicsaat ini yaitucorona virus diseas-14COVID-19)
dimana penyakit ini sangat mudah menular terhadapgolain melalui
kontak langsung terhadap penderita.

Selain itu penyebaran virus ini dapat diminimaliamtara lain
dengan tidak berkontak langsung dengan orang taémakai masker,
mencuci tangan dan menghindari kerumunan. Jikagosadah terkena
virus ini diharuskan melakukan isolasi di ruanglasoyang memiliki
area terbatas agar tidak menularkan ke orang yetreg.s

Oleh karena itu perlu penanganan dengan tepatragagurangi
kontak langsung terhadap penderita dan diperlukga juntuk pasca
penanganan pasien dengan memanfaatkan sebuah oggkmn@ngan
Robot berbasignternet of Things(loT). Di manalnternet of Things
mampu melakukan kontrol terhadap robot dari jarakhj dengan

memanfaatkan aplikagemote controller dengan melalusmartphone



guna mengantarkan kebutuhan makan pasien sekafigussterilkan
ruangan bekas pasien yang telah dinyatakan sembuh

Dengan adanya perancangan Aplik&sintroller Android Pada
Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isol@§)VID-19 Dan
Pengantar Makan Pasien Berbasis NodeMCU ESP 826dne<ontrol
SmartphoneAndroid ini diharapkan dapat menunjang fasilitas robot
guna memberikan kemudahan dan keamanan bagi tdresgdnatan
dalam penanganan COVID-19.

Salah satuproject yang dikembangkan dalam tugas akhir ini
adalah Aplikasi Controller Android Pada Robot Ht&si Dengan UV-
C Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makasien
BerbasisNodeMCU ESP 826®engan KontrolSmartphoneAndroid.
Dengan robot ini dapat di kontrol dengamartphone androiddan
dipantau melalui websiteDengan adanya Aplikasi Controller Android
sehinggaRobot dapat dikontrol dari jarak terntu oleh pesigiedis dan

dapatmeminimalisir kontak langsung dengan pasien.

. Rumusan Masalah

Setelah melihat dari latar belakang diatas makausan masalah pada
penelitian ini adalah bagaimana cara memlAmikasi Controller Android
pada robot yang menggunakdndeMCU ESP8268ang terkoneksi dengan

smartphonéerbasiandroid



1.3. Batasan Masalah

Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuanpdasglitian ini

terfokus sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalaagai berikut.

1. Menghasilkan Perancangan Aplik&ontroller Androidpada robot
yang menggunakahodeMCU ESP8266ang terkoneksi dengan
smartphone

2. berbasisandroid

3. Robot berbasitternet Of ThinggloT)

4. MIT App Inventorsebagai tools pembuat aplikasi

5. MenggunakarBrowser Chrome/ Microsoft Edggau sejenisnya

1.4. Tujuan

Tujuan dari dibuatnya penelitian ini adalah.

1

mampu merancang sebuah al@ohtroller Android
Pada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruandgso
COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien Berbasis
NodeMCU ESP 8266 Dengan KontroSmartphone
Android”

mampu memanfaatkaMIT App Inventor untuk
membuat aplikasiController robot berbasisSmartphone

Android.

1.5. Manfaat

Manfaat yang didapat dari Tugas Akhir ini adalah .



1.5.1. Bagi Mahasiswa
1. Menambah wawasan mahasiswa tentang bagaimanaecga k
Aplikasi Controller Android.
2. Memberi bekal untuk menyiapkan diri dalam duniger
3. Mengetahui cara kerjaplikasi Controller Android Pada Robot
Pengantar Makan Pasien COVID-19 Isolasi Rumah tSaki
BerbasisNodeMCU ESP 826@engan KontrolSmartphone
Android.
4. Menggunakan hasil atau data-data untuk dikegien
menjadi Tugas Akhir.
1.5.2. Bagi Politeknik Harapan Bersama
1. Sebagai tolak ukur kemampuan dari mahasiswa dalam
menyusun proposal.
2. Memberikan kesempatan pada mahasiswa untykntetan
berkomunikasi langsung dengan masyarakat.
1.5.3. Bagi Masyarakat
Robot ini diharapkan dapat bekerja dengan baik kumengatar
makan pasien COVID-19 sekaligus mensterilkan ruangang
sebelum atau setelah di pakai pasmghingga tingkat tingkat
penyebaran virus bisa menurun, serta meminimatisifadinya
kontak langsung antara tenaga Kesehatan atau gearggmerawat

pasien COVID-19.



1.6. Sistematika Penulisan Laporan

Untuk memudahkan dalam penulisan Tugas Akhir, mdkauat

sistematika penulisan dalam 6 Bab yaitu :

BAB | PENDAHULUAN
Bab ini membahas tentang latar belakang, rumusaalaig batasan
masalah, tujuan, manfaat, dan sistematika penubgeman.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini membahas tentang teori-teori daols perancangan yang
akan digunakan dalam penyelesaian tugas akhir yaitg berkaitan
dengan pembuatan Perancangan Aplikasntroller Android Pada
Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isol@evid-19 Dan
Pengantar Makan Pasien Berba$tglemcu EsB266 Dengan Kontrol
Smartphondndroid.

BAB Ill METODOLOGI PENELITIAN
Dalam bab ini dijelaskan tentang langkah-langkahu atahapan
perencanaan, alat dan bahan yang digunakan, darodenet
pengumpulan data.

BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM
Bab ini menguraikan analisis semua permasalahag gda, dimana
masalah-masalah yang muncul akan diselesaikan ung@ahelitian.
Pada bab ini juga dilaporkan secara detail rancanigahadap
penelitian yang dilakukan, baik perancangan sewawam dari sistem

yang dibangun maupun perancangan yang lebih dpesifi



BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi tentang uraian rinci hasil yagppatkan dari
penelitian.

BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN
Pada bab ini berisi pernyataan singkat yang diigmardari hasil
penelitian dan pembahasan serta memberikan aramad& peneliti
sejenis yang ingin mengembangkan penelitian.

DAFTAR PUSTAKA
Daftar pustaka ini berisi tentang judul buku, astjkdan jurnal yang
terkait laporan ini.

LAMPIRAN

Lampiran ini berisi dokumentasi darsource code program.



BAB Il

TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Penelitian Terkait

Berdasarkan topik Tugas Akhir yang diangkat, teatlapeberapa
referensi dari penelitian yang telah dilakukan gbéek sebelumnya guna
menentukan batasan-batasan masalah yang berkatagard topik yang
akan dibahas. Adapun beberapa referensinya adathalga berikut:

Penelitian yang dilakukan oleh Takdir Tamba dkk1@ dalam
jurnal penelitiannya yang berjudulmpelementasi Robot Menggunakan
Kontrol SmartphoneAndroid dengan Sistem komunikasi WI-FI Berbasis
NodeMCU ESP8266. Sistem robot ini menggunakan rkdmtroller
NodeMCU ESP8266 yang dimana NodeMCU ESP 8266 imfubgsi
sebagai pengolah data, dan juga penerima jarindalfl Wang dipancarkan
oleh sebuah sistem jaringan WI-FI. Sistem robotm@nggunakan sistem
pengontrolan dengan menggunakan smartphone angintik mengontrol
gerakan dari robot baik gerakan roda maupun gertk@agan robot, robot
ini menggunakan sistem komunikasi jaringan WI-Faragistem robot dan
smarphone android dapat terkoneksi, pada sisteot mbmenggunakan 2
driver pengerak arah putaran motor DC yang dimarerd Berfungsi
menggerakan arah putaran motor DC pada roda radmotlddriver lagi

berfungsi untuk menggerakan arah putaran padariagat. [1]



Penelitian yang dilakukan oleh mahasiswa Telkomveéhsity dan
LIPI (2020) dalam website resminya. Penelitiannyang/ berjudul
Autonomous UV-C Mobile Robot (AUMR) Alat ini akanindanfaatkan
untuk Desinfeksi & Sterilisasi pada Ruang IsolassiBn Positif COVID-19
tanpa campur tangan manusia secara langsung. $eahirdppat
meminimalisir penularan COVID-19. Robot ini rencaya akan
diujicobakan di Rumah Sakit Pindad Bandung dan \Wdigktlet Jakarta.
Ketika organisme biologi terpapar sinar UV dalarsakan 200 nm dan 280
nm, maka sinar tersebut akan diserap oleh DNA, Rd#&k protein.
Penyerapan tersebut akan menyebakan pecahnya gliadinprotein dan
tentunya kematian organisme tersebut. Penyerapan 6iV-C oleh DNA
dam RNA (khususnya basa timin) diketahui menyebabkaktivasi untai
ganda DNA atau RNA melalui pembentukan dimer tindika cukup dimer
ini diproduksi dalam DNA maka akibatnya proses ikgsi DNA akan
terganggu dan tentunya sel tidak dapat mereplikasot ini nantinya dapat
beroperasi hingga kurun waktu 5 jam, untuk sistamakUV-C nya bisa
berlangsung sekitar 1 jam. Kontrol terhadap rohobisa dilakukan dalam
beberapa mode, bisa menggunakan remote contran@ubus control
mode dengan melakukan line tracking atau lasereraagigation. Robot ini
juga sudah dilengkapi sensor ultrasonic untuk miexaigini menabrak benda
di sekitarnya. [2]

Penelitian yang dilakukan oleh Fajar Rinto dkk @QOdalam jurnal

penelitiannya yang berjudulPurwarupa Pengendalian Jarak Jauh Pada



Mobile Robot BerbasigVebMelalui JaringanWirelessTCP/IP Salah satu
peralatan yang dikendalikan berupa sebuah robag wdengkapi dengan
kamera untuk keperluan pengendalian dan pemantseisingga operator
tetap dapat mengendalikan robot tanpa harus medibsisi robot. Sistem
yang diadopsi berupa sistem penglihatan (mata}emsispendengaran
(telinga) ataupun sistem gerak , sehingga robadrak dengan kecerdasan
yang telah diprogramkan . Selain itu, peralatamgan komputer saat ini
relatif mudah di dapat dan harganya cukup terjamgderta mudah untuk
dilakukan pengembangan jaringan. Dalam penelitiaakan dikembangkan
sebuah purwarupanobile robotyang dilengkapi dengan kamera untuk
keperluansurveillanceyang dapat dikontrol secara jarak jauh menggunakan
aplikasi berbasis web dari komputer user/client melalui media
jaringanwirelessTCP/IP. [3]

Penelitian yang dilakukan oleh Andik Yulian& al (2015) dalam
jurnal penelitiannya yang berjudidengembangan Robot Jelajah Bawah Air
Untuk Observasi Terumbu Karang. Robot yang diragcarenggantikan
tugas manusia untuk menyelam dalam rangka obsersasnbu karang.
Robot jelajah bawah air pada penelitian ini dikdikda secara remote
(Remotely Operated Vehiglenenggunakan kabel dari stasiun utama diatas
permukaan air. Robot pada penelitian ini dikembangkmemiliki
kemampuan mengambil gambar visual dan suhu sef#tafRobot yang
dibangun memiliki tiga motobrushlesssebagai penggerak, antara lain satu

penggerak vertikal dan dua penggerak horizontabkagian kiri. Untuk
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monitor keadaan bawah air, robot dilengkapi kameeb yang hasil
tangkapan gambarnya dikirimkan ke komputer di stagitama melalui
sebuah kabel UTP. Aplikasi panel kontrol dikembargknenggunakan
aplikasi berbasis web. [4]

Penelitian yang dilakukan oleh Asep Saefullah €2Cdl7) dalam
jurnal penelitiannya yang berjudul Prototipe Rol#ngantar Makanan
Berbasis Arduino Mega Dengamterface Web Browser Rancangan
prototipe robot pengantar makanan menggunakan kuktomler Arduino
Mega robot memiliki tempat untuk meletakkan makanagrtas mampu
berjalan dengan adanya motor DC pada roda. Untidepegkan arah badan
robot menggunakan satu buah motor servo sertanethamnield dan TP-Link
sebagai jembatan komunikasi antara Web BrowserateAgduino Mega.
Web Browsememiliki fungsi sebagaiiser interfaceyang nantinya dapat

digunakan oleh penjual makanan untuk mengendaiiiiaot. [5]

Landasan Teori

2.2.1Flowchart
Flowchart adalah representasi secara simbolik dari suatu
algoritma atau prosedur untuk menyelesaikan sua@isalah,
dengan menggunakaflowchart akan memudahkan pengguna
melakukan pengecekan bagian-bagian yang terlupalaam
analisis masalah, disamping iflowchart juga berguna sebagai

fasilitas untuk berkomunikasi antara pemrogram yduederja
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dalam tim suatu proyek.

Flowchart membantu memahami urutan-urutan logika yang
rumit dan panjang.Flowchart membantu mengkomunikasikan
jalannya program ke orang lain (bukan pemrograngnalebih
mudah.

Adapun simbol-simbolflowchart program adalah sebagai

berikut;

Table 2.1 Flowchart

Simbol Fungsi

Pemula sub program.

Perbandingan, pernyataan, penyeleksign

<> data yang memberikan pilihan untuk
langkah selanjutnya.

Penghubung  bagian-bagiarflowchart
yang berada pada satu halaman.

Penghubung bagian-bagiarflowchart

yang berada pada halaman berbeda.

Pemula/akhir program.
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v

Arah aliran program.

<> | Proses inisialisasi/pemberian harga awal.

Proses perhitungan/proses pengolahan

data.

E Prosesnput/outputdata

2.2.2 UML (Unifield Modeling Languagé

Unified Modeling LanguagéUML) adalah bahasa standar
untuk menulis denah perangkat lunak. UML dapat midgan
untuk memvisualisasikan, menentukan, membangun, dan
mendokumentasikan artefak dari sistem perangkatkluDengan
kata lain, seperti arsitek bangunan membuat demaly yakan
digunakan oleh sebuah perusahaan konstruksi, larstftware
membuat diagram UML untuk membantu pengembang gkatn
lunak membangun perangkat lunak. Jika anda memahami
kosakata UML, anda dapat lebih mudah memahami dan
menentukan sistem dan menjelaskan desain sistead&egang
lain. [6]

Unifield Modeling Languagenerupakan salah satu metode

pemodelan visual yang digunakan dalam perancangam d
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pembuatan sebuah software yang berorientasikan phk.

UML merupakan sebuah standar penulisan atau sembbtsn

print diamna didalamnya termasuk sebuah bisnis egros

penulisan kelas-kelas dalam sebuah bahasa yangfikspes

Terdapat beberapa diagram UML yang sering digunalaam

pengembangan sebuah sistem, yaitu:

1. use Case Merupakan gambaran dari fungsionalitas yang
diharapkan dari sebuah sistem, dan merepresentasgkaiah
interaksi antara aktor dan sistem. Didalam use tasapat
actor yang merupakan sebuah gambaran entitas datiasia
atau sebuah sistem yang melakukan pekerjaan €irsist

2. activity Diagram Merupakan gambaran alir dari aktivitas-
aktivitas didalam sistem yang berjalan.

3. sequence DiagramMenggambarkan interaksi antar objek
didalam dan di sekitar sistem yang berupa messageg y
digambarkan terhadap waktu.

4. class diagram Merupakan gambaran struktur dan deskripsi
dari class, package, dan objek yang saling berhlgdyun
seperti diantaranya pewarisan, asosiasi dan lainnya

5. component diagrandiagram yang menunjukkan secara fisik
komponen perangkat lunak pada sistem dan hubunganny

antar mereka. Component Diagram merupakan bagian da
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sistem yang diuraikan menjadi subsistem atau mgdab
lebih kecil.
Deploymentiagram Mendeskripsikan arsitektur fisik dalam node
untu perangkat lunak dalam sistem.Komponen peratghkak,
processor, dan peralatan lain yang membangun kitgitastem

secara runtime. [7]

2.2.3Android

Android adalah sebuah sistem operasi yang diranobeiy
perusahaan Google dengan basis kernel Linux danbhegoagai
perangkat lunak seperti Open Source dan lainnyasdPojang
menggunakan Android dapat digunakan untuk peranggagan
layar sentuh seperti pada smartphone dan juga kempablet.

Android memiliki perbedaan dengan sistem operasi
Windown 10 milik Microsoft yang mengharuskan pehasan
untuk membayar royalty apabila ingin menggunakastesi
operasi tersebut. Maka dari itu, tidak heran jikanyak vendor
yang menggunakan sistem operasi yang bekerja samgana
Google ini. Sedangkan untuk sistem operasi sep@8&i milik
perusahaan Apple hanya dapat digunakan pada petaiRiione

dan jugaiPad. [8]
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2.2.4 Smartphone

Smartphone adalah telepon genggam yang mempunyai
kemampuan tingkat tinggi, kadang-kadang dengansiuggng
menyerupai komputer. Belum ada standar pabrik yang
menentukan arti Smartphone. Bagi beberapa orangrtginone
merupakan telepon yang bekerja menggunakan sghemaimgkat
lunak sistem operasi yang menyediakan hubungardatagan
mendasar bagi pengembang aplikasi. Bagi yang lainny
Smartphone hanyalah merupakan sebuah telepon yang
menyajikan fitur canggih seperti surel (surat efakik), internet
dan kemampuan membaca buku elektroath@oR atau terdapat
penyambung VGA. Dengan kata lain, Smartphone mé&aipa
komputer kecil yang mempunyai kemampuan sebualpdele
Pertumbuhan permintaan akan alat canggih yang mdibewa
ke mana-mana membuat kemajuan besar dalam pemroses,
memori, layar dan sistem operasi yang di luar g@dor telepon
genggam sejak beberapa tahun ini.

Macam-macam sistem operasi android

1. Android OS

2. BlackBerry OS

3. i0S

4. Windows Phone

5. Bada OS
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6. FireFox OS
7. MeeGo OS
8. Palm OS

9. Symbian OS
10. Tizen OS

11. Ubuntu OS [9]

2.2.5 MIT App Inventor
MIT App Inventor merupakan platform untuk memudahkan
proses pembuatan aplikasi sederhana tanpa harugpetagani
atau menggunakan bahasa pemrograman yang terlayaka
Kita dapat mendesain aplikasi android sesuai keargidengan
menggunakan berbagai macam layout dan komponen yang
tersedia.

MIT App Inventorterdapat dua halaman utama, yaitu
halaman designer dan halamdrocks Halaman designer
digunakan untuk mendesain tampilan aplikasi dengenbagai
komponen dan layout yang disediakan sesuai dengimgikan.
Sedangkan halamarblocks digunakan untuk memprogram

jalannya aplikasi android sesuai dengan tujuarj. [10
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BAB Il

METODOLOGI PENELITIAN

3.1. Prosedur Penelitian
Metode Penelitian memuat beberapa hal yaitu:

Analisa Kebutuhan

A

Desain Sistem

-~
¥

Penulisan

Kode Pogram

'Y
I

Pengujian Program
T l

Penerapan Program
dan

Pemeliharaan

Gambar 3.1DiagramWaterfall

1. Analisis dan Definisi Kebutuhan

Analisa berisi langkah-langkah awal pengumpulana,dat
penyusunan pembuatan produkchtroller Android Pada Robot
Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi COVI®-Dan
Pengantar Makan Pasien Berbasis NodeMCU ESP 826§aDe
Kontrol Smartphone Android” serta penganalisaan data serta
mendatahardware dan software apa saja yang akan digunakan
dalam pembuatan sistem ini. Data yang di peroletelge dari
jurnal yang sudah ada. Serta melakukan analisig yenmadi pada

pekerjaan tenaga medis dalam hal ini adalah tenpemgegahan

18
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penularan virus dengan mengumpulkan data data \@sseyang

dijadikan kajian agar masyarakat khususnya tenagahatan agar

dapat terbantu pekerjaannya dengan alat ini.
Adapun bahan dan alat penelitian yang digunakalanda

perencanaan Sistem AplikaSontroller Pada Robot ini, yaitu :

a. Bahan Penelitian

1. NodeMCU adalah sebuah platform 0T yang bersifat

opensourceTerdiri dari perangkat keras berupgstem On Chip
ESP8266 dari ESP8266 buatBepressif Systemuga firmware
yang digunakan, yang menggunakan bahasa pemrograman
scripting Lua Istilah NodeMCU secara default sebenarnya
mengacu padérmwareyang digunakan daripada perangkat keras
development kitNodeMCU bisa dianalogikan sebag&ioard
arduino-nya ESP826&NodeMCU telah memackageESP8266
ke
dalam sebuahoardyang kompak dengan berbagai fitur layaknya
mikrokontroler plus kapabilitas akses terhadap Vilifya chip

komunikasiUSB to serial
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2. Motor Driver merupakanamplifier arus kecil, fungsinya adalah
mengambil sinyal kontrol berarus rendah dan mengwm
menjadi arus yang lebih besar sehingga dapat menggerakkan
sebuah motomMotor driver memiliki bermacam jenis, mulai dari
berdasarkan kapasitas tegangan maksimalnya, arus output
maksimumipad voltage jumlah output dan sebagainya. Hal ini
membuat motor drivetapat digunakan untuk menggerakkan roda
pada RC Car Salah safroduk motor driver yang banyak
digunakan adalah IC L293D. I€298D merupakan sebuah
Integrated  Circuit (IC) tipe H-Bridge yang mampu
mengendalikan beban-beban induktif  seperti relay,
solenoid,motor DC dan motor stepper.

3. Ultraviolet Type C (UV-C) 8lah satu teknologi yang disebut-sebut
bisa membunuh virus corona di sekitar kita adadatplu UV-C
germicidal. Manfaat sinar UV-C atau ultraviolet &pat
menghancurkan bakteri dan virus mikroskopik tanparusak
kulit dan mata manusia. UV-C yang mengandung sinar
ultraviolet yang dapat menghancurkan mikroorganisme
Sementara UV-C dinilai sangat baik dalam mengh&acubahan
genetik partikel virus. Para ilmuwan menemukan kmaimereka
dapat memanfaatkan UV-C untuk membunuh mikroorgagis
Sejak penemuan pada tahun 1878, UV-C yang diproceksra

artifisial telah menjadi metde pokok sterilisasi - yang digunakan
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di rumah sakit, pesawat terbang, kantor, dan pasetiap hari
Gelombang yang terkandung dalam sinar tersebebudisbisa
menonaktifkan mikroorganisme dengan cara menghkacur
asam nukleat dan mengganggu DNA mereka, sehingga
mikroorganisme tidak bisa melakukan fungsi vitalnya

4. Motor DC 12Volt adalah motor listrik yang memerlakauplai
tegangan arus searah pada kumparan medan untulahdiub
menjadi energi gerak mekanik. Kumparan medan paatarndc
disebut stator (bagian yang tidak berputar) danpgaran jangkar
disebut rotor (bagian yang berputar). Motor arusarae
sebagaimana namanya, menggunakan arus langsungtigiakg
langsung.

5. Buzzer Elektronika adalah sebuah komponen elektronikagyan
dapat menghasilkan getaran suara berupa gelombangi. b
Buzzer elektronika akan menghasilkan getaran sukatika
diberikan sejumlah tegangan listrik dengan taraetdéu sesuai
dengan spesifikasi bentuk dan ukurbozzer elektronika itu
sendiri. Pada umumnyauzzerelektronika ini sering digunakan
sebagai alarm karena penggunaannya yang cukup myadiah
dengan memberikan tegangan input malkazerelektronika akan
menghasilkan getaran suara berupa gelombang bang gapat
didengar manusia. Pada dasarnya, setapzer elektronika

memerlukan input berupa tegangan listrik yang kearudiubah
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menjadi getaran suara atau gelombang bunyi yang ilikiem
frekuensi berkisar antara 1 - 5 KHz. Janigzerelektronika yang
sering digunakan dan ditemukan dalam rangkaiarahdalzzer
yang berjenidiezoelectriq(Piezoelectric Buzzer). Hal itu karena
Piezoelectric Buzzememiliki berbagai kelebihan diantaranya
yaitu lebih murah, relatif lebih ringan dan lebihudah
penggunaannya ketika diaplikasikan dalam rangkalektronika.
a. Alat Penelitian Toolg

Perangkat Keras :

1. Laptop Acer Aspire V5 dengan

spesifikasi processor Intel Pentium CPU 997 @

1.60GHzRAM 4GB

2. NodeMCU ESP 8266
3. Motor Driver
4. Ultraviolet Type C (UV-C)
5. Buzzer Elektronika
b. Perangkat Lunak :

1. Browser Google Chromatau sejenisnya

N

. MIT App Inventor

2. Desain Sistem dan Perangkat Lunak
Perancangan sistem merupakan tahap pengembangan
setelah analisis sistem dilakukan. Rancang bargoiects

Aplikasi Controller Pada Robot Sterilisasi Dengan UV-C
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Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makasid?a
BerbasisNodeMCU ESP 826®engan KontrolSmartphone
Android menggunakan flowchart untuk alur kerja alat.
Melakukan perancangan terhadap aplikasi dan aleg gltan
dibuat dalam bentuk robot mobil termasuk kebututaftware

danhardwareyang dibutuhkan.

3. Pengujian Implementasi dan Unit
Hasil dari penelitian ini akan diuji cobakan secaweal untuk
menilai seberapa baik produk Perancangalikasi Controller Android
Pada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk RuantascCOVID-
19 Dan Pengantar Makan Pasien Berb&dsleMCU ESP 8266
Dengan Kontrol Smartphone Android yang telah dibuat serta
memperbaiki bila ada kesalahan kesalahan yang yangdi.
Kemudian hasil dari uji coba tersebut akan diimmatasikan.
Pengimplementasiannya adalah disasaran utama wchlauatat ini
yaitu kepada tenaga kesehatan.
4. Pengujian Integrasi dan sistem
Untuk pengujian ini sama dengan pengujian impleasnt
diatas, hanya yang membedakan yaitu pada penglgdin ini
sasaran utamanya yaitu alat benar benar dapatakgonratau tidak
dalam hal ini bisa dikatakan rusak atau layak pakai
5. Operasi dan Pemeliharaan

Melakukan perawatan secara berkala pada alat géaty t
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dibuat agar alat tidak mudah rusak.

Metode Pengumpulan Data

Metode pengumpulan data merupakan langkah palimginge

dalam penyusunan laporan Tugas Akhir khususnya pagincangan

program. Didalam kegiatan penelitian mahasiswa koékn

pengumpulan data melalui cara :

1.

2.

Observasi
Metode pengumpulan data melalui pengamatan yanigpuniel
lokasi, alat-alat yang digunakan dalam pembuatarotroserta
meninjau secara langsung lokasi yang akan diobsiervenah sakit

di Kota Tegal.

Studi Literatur

Studi literatur yaitu mencari referensi teori yasagok dengan
kasus atau permasalahan yang ditemukan. Dalam enetokl
pengumpulan data dilakukan dengan cara mempelajdii— buku,
jurnal maupun situs-situs di internet yang membakatang sistem
keamanan kunci pintu menggunakan PerancaAgéikasi Controller
Android Pada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruaroiaks
COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien BerbakisleMCU ESP
8266 Dengan Kontrol SmartphoneAndroid sebagai acuan untuk

membuat penelitian ini.



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1 Analisa Permasalahan
Softwareyang akan dirancang dan dibangun adalah Perancangan

Aplikasi Controller AndroidPada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk
Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasienbdsis
NodeMCU ESP8266 Dengan Kontrol Smartphone Android
PerancanganAplikasi Controller Android Pada Robot ini guna
memonitor robot apakah sudah menyelesaikan tugasmgmagantar
makan kepada pasien yang diisolasi. Seiring perkegdn dunia
teknologi yang semakin pesat, maka penggunaabsite menjadi
pilihan pada saat ini karena sifatnya yang flelstla® dapat diakses di
manapun, kapanpun dan dapat diakses septatform baik mobile
ataupundesktop Salah satuya yaitu Perancangaplikasi Controller
Android Pada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruandaso
COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien BerbblsideMCU ESP8266

Dengan KontroSmartphonéndroid.

25
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4.2 Analisa kebutuhan Sistem

Analisa kebutuhan dilakukan untuk mengetahui kdmartuapa saja
yang diperlukan dalam penelitian, menentukan kaluayang akan
dihasilkan sistem, masukan yang dihasilkan sistegklip proses yang
digunakan untuk mengolah masukan menjadi keluarara skontrol
terhadap sistem.
4.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras

Adapun perangkat keras yang digunakan untuk menoimang

perangkat ini adalah sebagai berikut :

1. Laptop

2. NodeMCU ESP 8266

3. Motor Driver

4. Ultraviolet Type C (UV-C)
5. Buzzer Elektronika

6. KabelJumper

4.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak
Adapun perangkat lunak yang digunakan untuk memioang
perangkat ini adalah sebagai berikut :
1. Sistem Operasiindows.
2. MIT App Inventor.

3. Browser Google Chromdan sejenisnya.



27

4.3 Perancangan Sistem
Perancangan sistem ini dilakukan dengan perancarsasstem,
implementasi sistem dan uji coba sistem.
4.3.1. Perancangan Diagram Blok
Perancangan diagram blok adalah suatu pernyataabaga
yang ringkas, dari gabungan sebab dan akibat antasakan dan
keluaran dari suatu sistem. Untuk mempermudah daf@mancang
dan membuat Perancangaplikasi Controller AndroidPada Robot
Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang lIsolasi COVID-Dan
Pengantar Makan Pasien BerbadledeMCU ESP826@Dengan
Kontrol SmartphoneAndroid, maka perlu dirancang diagram blok

sistem seperti Gambar 4.1.

Kiabile Apps

Gambar 4.1. Diagram Blok Aplikasi Controller Andtoi
Dari diagram blok rangkaian dapat dijelaskan sablgrikut :
1. Mobile Apps memberikarcommande robot
2. Robot: menerimacommandiari mobile apps.
4.3.2. Diagram Alir ( Flowchart)
Merupakan sebuah jenis diagram yang mewakili atigar,i

alir kerja atau proses, yang menampilkan langkaggkah dalam
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bentuk simbol-simbol grafis, dan urutannya dihulkamgdengan
panah. Tujuan dari adanya diagram alir ini adalattuku
memudahkan membuat alur atau proses sistem yang aka

berjalan pada programa.
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Gambar 4.2. Flowchart Aplikasi Controller Android.

KeterangarFlowchart.
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1. mulai dengan melakukan persipan patldi NodeMCU

ESP8266Robot danMobile Apps

2. mobile Apps mengirimkan command ke NodeMCU
ESP8266.

3. nodeMCU ESP 826embacaommandiari mobile apps.

4. jilka command = F && command = Imaka moto dc bergerak

maju dengan kecepatan 470.

5. jilka command = F && command = 2naka moto dc bergerak
maju dengan kecepatan 610.

6. jilka command = F && command = 3naka moto dc bergerak
maju dengan kecepatan 750.

7. jilka command = F && command = 4maka moto dc bergerak
maju dengan kecepatan 890.

8. jilka command = F && command = Snaka moto dc bergerak
maju dengan kecepatan 1023.

9. jilka command = B && command = Inaka moto dc bergerak
mundur dengan kecepatan 470.

10. jilka command = B && command = 2naka moto dc bergerak
mundur dengan kecepatan 610.

11. jilka command = B && command = 3naka moto dc bergerak
mundur dengan kecepatan 750.

12. jilka command = B && command = 4naka moto dc bergerak

mundur dengan kecepatan 890.
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13. jilka command = B && command = Bnaka moto dc bergerak
mundur dengan kecepatan 1023.

14. jilka command = R && command = Inaka moto dc bergerak
ke kanan dengan kecepatan 470.

15. jilka command = R && command = Znaka moto dc bergerak
ke kanan dengan kecepatan 610.

16. jilka command = R && command = 3naka moto dc bergerak
ke kanan dengan kecepatan 750.

17. jilka command = R && command = 4naka moto dc bergerak
ke kanan dengan kecepatan 890.

18. jilka command = R && command = Bnaka moto dc bergerak
ke kanan dengan kecepatan 1023.

19. jilka command = L && command = Imaka moto dc bergerak
ke kiri dengan kecepatan 470.

20. jilka command = L && command = 2naka moto dc bergerak
ke kiri dengan kecepatan 610.

21. jilka command = L && command = 3naka moto dc bergerak
ke kiri dengan kecepatan 750.

22. jilka command = L && command = 4mnaka moto dc bergerak
ke kiri dengan kecepatan 890.

23. jilka command = L && command = Snaka moto dc bergerak
ke kiri dengan kecepatan 1023.

24. jilka command = VmakaBuzzeberbunyi.
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25. jika command = WimakalLED UV-C ON
26. jika command = wmakalLED UV-C OFF
27. jilka command = Smaka moto dc berhenti.

4.4 Desainnput / Output
Desain input / output perangkat Perancangafplikasi Controller
AndroidPada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk RuantascCOVID-
19 Dan Pengantar Makan Pasien Berb&kseMCU ESP 826®engan

Kontrol Smartphonéndroid.dapat dilihatFlowchartberikut :

Palette Viewer

User Interface.

[ DatePicker 1P Address
& e 192.168.4.1

”~N
® =
N
1

oseSareenAnimation

<
e

< o [m]

Layout

Media
Non-visible components

Shape Wenl

Draviing and Animation

Gambar 4.3. Desaidlobile Apps.
Keterangan Desain
1. buttonatas untuk menggerakkan robot berjalan maju.
2. buttonbawah untuk menggerakkan robot berjalan mundur.

3. buttonkanan untuk menggerakkan robot belok ke kanan.



buttonkiri untuk menggerakkan robot belok ke kiri.
buttontengah untuk menyalakan buzzer.

buttonlampu menyala untuk menyalakan led uv-c.
buttonlampu padam untuk memadamkan led uv-c.

slider untuk mengatur kecepatan motor

32
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5.1.

BAB V

IMPLEMENTASI SISTEM

Implementasi Sistem

Pada bab ini akan ditampilkan hasil implementasi Barancangan
Aplikasi Controller AndroidPada Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk
Ruang Isolasi COVID-19 Dan Pengantar Makan PasebdsisNodeMCU
ESP 8266Dengan KontrolSmartphoneAndroid yang telah dirancang
sebelumnya. Selanjutnya menyiapkan komponen peaangras seperti
NodeMCU,Motor Driver, Ultraviolet Type C (UV-G)Buzzer Elektronika
Kabel Jumper. Tahap berikutnya yaitu menyiapkan komponen perangka
lunak padaNodeMCU untuk kebutuhan logika perintah dan koneksi ke

aplikasi controller
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5.1.1. Implementasi Perangkat Keras

Implementasi perangkat keras merupakan suatu pirsesasi
alat atau perakitan alat yang akan digunakan dafembangun
suatu Perancangamplikasi Controller Android Pada Robot
Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi COVI®-Dan
Pengantar Makan Pasien BerbabkisdeMCU ESP 826@engan
Kontrol Smartphonéndroid

Adapun spesifikasi perangkat keras yang dibutuhlatuk
pengoperasian membuat sistem yang akan dirancatghasebagai

berikut.

Tabel 5.1 Implementasi Perangkat Keras
No | Nama Perangkat Keterangan/Spesifikasi

1 Laptop Lenovo S145

2 NodeMCU ESP 8266| Amica

4 Motor Driver L293D | Motor Driver L293D

6 Motor DC Motor DC

7 Kabel Jumper Kabel Jumper
8 Batterai LiPo 12 Volt

9 Relay Relay 2 Chanel

10 | Buzzer Active 12 Volt DC
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5.1.2. Implementasi Perangkat Lunak

Implementasi perangkat lunak merupakan proses
penerapan kontrol pada robot pengantar makanarukUnt
penyajian data menggunakan tabel untuk mempermudah
melihat data.

Berikut tampilan website monitoring yang digunakan
dalam Perancangaiplikasi Controller Android Pada
Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi
COVID-19 Dan Pengantar Makan Pasien Berbasis
NodeMCU ESP 8266Dengan Kontrol Smartphone
Android.

a. TampilanAplikasi Controller Android

Pengguna dapat mengkontrol robot dari jarak jauh

untuk menjalankan robot degan tombol yang sudah

terkoneksi dengan robot.
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IP Address

192.168.4.1 \

Gambar 5.1Controller Aplikasi

CodeProgramAplikasi
Source Code berikut menapilkan kode program

untuk mengkoneksikan database ke robot

Gambar 5.2CodeProgram Aplikasi



5.2 Hasil Pengujian

5.2.1. Hasil PengujianLED UV-C

Pada PengujianLED UV-C ,

37

LED UV-C

dihubungkan dengarNodeMCU ESP8266emudian

menjalankan program lampu akan menyala.

Table 5.2. Keterangan Pengguna&ib UV-C

No Button Kondisi Button Keterangan

Button Ditekan LED Uv-C
. On ON

Button Dilepas LED UV-C
’ On ON

Button Ditekan LED UV-C
’ Off OFF

Button Dilepas LED UV-C
) Off OFF
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5.2.2. PengujianBuzzer
Uji Buzzerperlu dilakukan agar benar-benar dapat
berfungsi dengan baik untuk dapat memberitahwiszam

bahwa robot masih terkoneksi dengaobile apps.

Tabel 5.3. Hasil Pengujian Buzzer.

No | Button Kondisi Keterangan

Ditekan | Buzzer ON
1 | ButtonTengah

Dilepas | Buzzer ON

Buzzer
Ditekan
OFF
2 ButtonLain
Buzzer
Dilepas
OFF

5.2.3. Pengujian Button
Uji Button perlu dilakukan agar benar-benar dapat
berfungsi dengan baik untuk dapat mengendalikaotrob

melalui mobile apps.

Tabel 5.4. Tabel Pengujid@utton

No | Button Kondisi | Keterangan
Button Robot berjalan
1 Ditekan
Forward maju




(atas) Dilepas| Robot berhenti
Button Robot berjalan
Ditekan
Backward mundur
(bawah) Dilepas | Robot berhenti
Robot belok ke
Button Right| Ditekan
kanan
(kanan)
Dilepas | Robot berhenti
Robot belok ke
Button Left | Ditekan
Kiri
(Kiri)
Dilepas | Robot berhenti
Button
Robotbuzzer
Center Ditekan
berbunyi
(tengah)
Button Light
LED Uv-C
ON (Kiri Ditekan
ON
bawah)
Button Light
LED Uv-C
OFF (kanan | Ditekan
OFF
bawah)
Memperbesar
Digeser
Slider kecepatan laju
ke kanan

robot
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5.2.4. Pengujian Jarak
Uji jarak perlu dilakukan agar robot benar-benar
dapat dikendalikan dengan baik untuk dapat

mengendalikan robot melalumobile apps.

Tabel 5.5. Hasil Uji Jarak Controll Robot

No Jarak Keterangan

1 10 meter Connection masih terhubung
2 20 meter Connection masih terhubung
3 30 meter Connection tidak lancar

4 40 meter Connection hilang

Keterangan Tabel.

1. jika robot di jalankan dari jarak 10 meter dengan
remote controllemasih terhubung dengaemote
dan berjalan lancar.

2. jika robot di jalankan dari jarak 20 meter dengan
remote controllemasih terhubung dengaemote
dan berjalan lancar.

3. jika robot di jalankan dari jarak 30 meter dengan
remote controller masih terhubung dengan remote
tapi tidak berjalan lancar.

4. jika robot di jalankan dari jarak 40 meter dengan

remote controller sudah tidak terhubung.
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5.2.5. Pengujian Kecepatan

Uji kecepatarperlu dilakukan agar kita tau berapa

lama robot berjalan dari tempat satu ke tempat lain

Tabel 5.6. Hasil Uji Kecepatan robot

No Tempat Jarak Waktu

1 A sampai B 1 meter 9.50 detik
2 B sampai C 1 meter 9.96 detik
3 C sampai D 1 meter 9.90 detik
4 D sampai A 1 meter 9.50 detik

Keterangan Tabel.

Hasil uji kecepatan dari tiap tempat yang sudah
ditentukan didapatkan hasil waktu yang berbed&&eatbbot

berjalan dengan jarak yang sama yaitu 1 meter.

1 METER

1 METER
HILEW T

Gambar 5.3 Denah Uji Kecepatan Robot



BAB VI

KESIMPULAN DAN SARAN

6.1. Kesimpulan

Berdasarkan uraian bab demi bab sebelumnya yarah tel

dijelaskan maka disimpulkan bahwa :

1. Telah berhasil dibuaerancangaAplikasi Controller AndroidPada
Robot Sterilisasi Dengan UV-C Untuk Ruang Isol@8VID-19 Dan
Pengantar Makan Pasien BerbastaleMCU ESP 826Bengan Kontrol
Smartphoné\ndroid.

2. PerancangaAplikasi Controller AndroidPada Robot Sterilisasi
Dengan UV-C Untuk Ruang Isolasi COVID-19 Dan PengaiMakan
Pasien BerbasifNodeMCU ESP 826@engan KontrolSmartphone

Android. merupakan solusi untuk memberikan keamanan medis
yang baik.

3. Kecepatan motor dc masih tetap lambat meskipurerslid
padamobile appsudah mencapai batas maksimal.

4. Buzzer dapat dimatikan dengan menekbntton selain
button center

5. Pastikanwifi NodeMCU esp826@arus sudah terhubung
dengan smartphonyang aan digunakan untuk mengendalikan

robot.
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6.2. Saran
Beberapa saran yang dapat digunakan sebagai pantyyab dalam
penelitian atau pengembangan selanjutnya sebagjaiibe
6.2.1. Penggunaan baterai yang cukup agar motor dc dapat
bergerak dengan kecepatan yang diinginkan.
6.2.2. Pengembangan desain selanjutnya agar lebih menarik
dan dapat diimplemtasikan dimartphondengan ukuran

screenyang berbeda.
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