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ABSTRAK 

 

Indonesia Adalah sebuah negara Agraris yang memiliki potensi alam di 

bidang pertanian. Ada juga mereka para petani yang menanam Bawang Merah di 

kebun. Dewasa ini, sebagian besar petani bawang merah masih menanam benih 

dengan menggunakan metode konvesional yang membutuhkan banyak tenaga 

ekstra dan operator (manusia). Tugas Akhir ini bertujuan untuk merancang sebuah 

robot penanam otomatis. Dimana para petani tidak perlu mengunakan tenaga 

ekstra untuk menanam benih Bawang Merah. Proses ini dilakukan secara otomatis 

dan lebih mudah digunakan oleh petani. Dengan mikrokontroller Arduino Uno 

sebagai komponen utama. 

 

Kata Kunci : Robot Penanam Bawang Merah, Petani Bawang Merah, Arduino 

Uno, 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Pertanian merupakan kebutuhan yang paling penting bagi manusia 

karena berhubungan dengan sektor pangan. Seiring dengan majunya 

teknologi, sektor pertanian bisa dikembangkan menjadi pertanian yang 

terkontrol, terintegrasi, dan presisi oleh suatu sistem cerdas. Hal ini 

membutuhkan kerjasama antara generasi muda yang lebih fokus di bidang 

teknologi dengan para petani konvensional yang lebih mengenal lapangan 

dan kendala yang ada, sehingga menghasilkan sinergi untuk mempermudah 

dalam menanam bawang secara otomatis.  

Suatu teknologi pertanian di era industri 4.0 yang ideal yakni sebuah 

Robot. Dikarenakan bidang pertanian bawang merah merupakan suatu 

pekerjaan yang cukup mengeluarkan banyak energi dan biaya, apalagi jika 

lahan yang dikelolahnya memiliki ukuran yang luas. Sehingga dengan 

kehadiran robot dapat mempermudah manusia dalam melakukan 

pekerjaannya di bidang pertanian. Robot tersusun dari serangkain komponen 

elektronika yang digabungkan dengan ilmu mesin mekanik atau yang biasa 

disebut mekatronika. Robot pada umumnya menggunakan rangkaian 

elekronika microcontroller seperti Arduino Uno sebagai otak 

pengendalinya. 
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Untuk membuat sebuah robot dibutuhkan suatu rancangan 

mekatronika yang menyatukan antara software , microcontroller, dan 

mekanik suatu mesin sehingga dapat terciptanya sebuah robot yang berbasis 

Internet Of Things. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, diperoleh rumusan 

masalah yaitu, bagaimana merakit mekatronika sebuah robot penanam 

bawang merah secara otomatis berbasis Internet Of Things. 

 

1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuan penelitian ini terfokus 

sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalah sebagai berikut : 

1. Desain fisik dan bentuk pada robot.  

2. Sketsa rangkaian elektronika pada robot. 

3. Gambar Teknik Mekanik pada robot. 

4. Rangakain kelistrikan perangkat elektronika pada robot. 

 

1.4 Tujuan dan Manfaat 

1.4.1 Tujuan 

Tujuan dari penenelitian ini adalah untuk merancang bangun 

mekatronika pada robot penanam bawang merah berbasis Internet Of 

Thing 
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1.4.2 Manfaat 

1. Bagi Mahasiswa 

a. Menambah wawasan mahasiswa tentang bagaimana cara 

kerja mikrokontroler. 

b. Memberi bekal untuk mempersiapkan diri dalam dunia 

kerja. 

c. Menggunakan hasil atau data – data untuk dikembangkan 

menjadi Tugas Akhir  

2. Bagi PoliTeknik Harapan Bersama Tegal 

a. Sebagai tolak ukur kemampuan diri mahasiswa dalam 

menyusun proposal. 

b. Memberikan kesempatan pada mahasiswa untuk terjun dan 

berkomunikasi langsung dengan masyrakat. 

3. Bagi Masyarakat 

Sebagai kontribusi pengembangan teknologi terhadap 

masyarakat dalam bidang pertanan dan meningkatkan efisiensi 

kerja para petani. 

 

1.5 Sistematika Penulisan 

Laporan Tugas Akhir ini terdiri dari enam bab, yang masing-masing 

bab dengan perincian sebagai berikut: 
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BAB I  : PENDAHULUAN 

Dalam bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan 

masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, dan sistematika 

penulisan. 

BAB II  : TINJAUAN PUSTAKA 

Dalam bab ini menjelaskan tentang penelitian terkait yang 

diambil dari abstrak jurnal yang didapatkan dan juga 

menjelaskan landasan teori tentang kajian yang diteliti. 

BAB III : METODOLOGI PENELITIAN 

Bab ini membahas tentang langkah-langkah/tahapan 

perencanaan dengan bantuan beberapa metode, teknik, alat 

(Tools) yang digunakan seperti Prosedur Penelitian, metode 

pengumpulan data serta tempat dan waktu pelaksanaan 

penelitian. 

BAB IV : ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

Bab ini menguraikan analisis semua permasalahan yang ada, 

dimana masalah-masalah yang muncul akan diselesaikan 

melalui penelitian. Pada bab ini juga dilaporkan secara detail 

rancangan terhadap penelitian yang dilakukan. Perancangan 

sistem meliputi Analisis Permasalahan, kebutuhan hardware dan 

software dan perancangan ( diagram blok, flowchart). 

BAB V : HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi tentang uraian rinci hasil yang didapatkan dari 

dari penelitian yang dilakukan. Pada bab ini juga berisi analisis 
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tentang bagaimana hasil penelitian dapat menjawab pertanyaan 

pada latar belakang masalah. 

BAB VI : KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini menguraikan kesimpulan seluruh isi laporan Tugas 

Akhir dan saran-saran untuk mengembangkan hasil penelitian 

ini. 

DAFTAR PUSTAKA 

Daftar pustaka ini menjelaskan tentang buku – buku dan sumber 

lain yang digunakan sebagai refrensi di dalam penyusunan 

laporan. 

LAMPIRAN 

Lampiran ini menjelaskan bagian tambahan dalam tugas akhir 

yang memuat keterangan penunjang sehubungan dengan data 

atau permasalahan yang dianalisis.
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BAB II  

TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1 Penelitian Terkait 

Menurut penelitian dari BBP Mektan (2018) dalam jurnal 

penelitiannya yang berjudul Autonomous Tractor. Sebuah traktor yang 

berfungsi untuk mengolah lahan secara otomatis. Baasanya traktor ini 

digunakan pada lahan tanamam bawang. Akan tetapi tractor ini belum dapat 

untuk menanam bawang tersebut. Oleh karena itu perlu adanya upaya untuk 

merancang suatu Robot untuk menanam bawang otomatis yang efektif tanpa 

harus datang ke lahan yang mungkin akan mnguras tenaga yang cukup 

banyak. Apalagi jika petani mengurus lahan bawang yang sangat luas[5]. 

Menurut penelelitian dari Wildan Hizburrohman dkk (2019) dalam 

jurnal penelitiannya yang berjudul Pengembangan Prototype Robot 

Pengantar Makanan Line Follower Berbasis Android. Robot ini berfungsi 

untuk mengantar makanan di sebuah restoran menggunakan aplikasi 

Android. Robot menggunakan sebuah garis dan sensor garis sebagai lalu 

lintasnya. Dan Aplikasi Android sebagai operasionalnya[6]. 

Menurut penelitian dari BBP Mektan(2017) dalam jurnal 

penelitiannya yang berjudul Mesin Penanam Benih Cabai dan Bawang 

Merah. Mesin penanam benih ini model riding transplanting dengan 

kapasitas kerja antara 2000-4000 tanaman/jam. Memiliki dimensi 2200 x 

1330 x 1560 mm dengan bobot 392 kg. Mesin ini berpenggerak engine 
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bensin 3 kw/4 hp, accu 48/12 v, dengan sumbu roda 800-1200 mm dan 

memiliki jarak antar baris 200-500 mm serta jarak antar rumpun 100-500 

mm. Keunggulan inovasi teknologi alsintan penanam cabai dan bawang 

merah yang direkayasa tahun 2017 ini dapat menenam benih tanaman 

sayuran yang berasal dari pot/tray, Hybrid, lebih efisien dengan 

menggunakan bahan bakar dan listrik, sederhana sehingga mudah dalam 

pengoperasiannya. Mesin ini masih memiliki kekurangan karena bobot yang 

terlalu berat dan pengoperasiannya yang masih manual. Sehingga, perlu 

adanya perkembangan teknologi pertanian yang lebih sederhana, ringan, 

serta lebih efektif[9]. 

 

2.2 Landasan Teori 

2.2.1 Arduino 

Arduino uno adalah sebuah board mikrokontroller yang 

berbasis ATmega328. Arduino memiliki 14 pin input/output yang 

mana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM, 6 analog input, 

crystal osilator 16 MHz, koneksi USB, jack power, kepala ICSP, dan 

tombol reset. Arduino mampu men-support mikrokontroller; dapat 

dikoneksikan dengan komputer menggunakan kabel USB[1]. 

 

  

 

Gambar 2.1 Arduino Uno 
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2.2.2 Aplikasi Arduino IDE 

IDE itu merupakan kependekan dari Integrated Developtment 

Enviroenment, atau perangkat lunak yang digunakan untuk menulis 

dengan meng-compile program untuk arduino. Arduino Intergrated 

Developtment juga digunakan untuk meng-upload program yang 

sudah dicompile ke memori program Arduino[4]. 

  

 

 

 

 

Gambar 2.2 Aplikasi Arduino IDE 

2.2.3 Bluetooth HC-05 

Bluetooth merupakan wireless standar dengan jangkauan 

terbatas, menggunakan gelombang radio yang beroperasi pada pita 

frekuensi 2,4 GHz (2400 – 2483,5 MHz). Bluetooth adalah teknologi 

komunikasi tanpa kabel yang menyediakan layanan komunikasi 

secara real-time antar perangkat Bluetooth dengan jarak layanan 

yang lebih jauh dari media infra merah. Pada penelitian ini 

komunikasi antara handphone Smartphone Android dengan 

perangkat hardware (lengan robot) menggunakan Bluetooth HC-05. 

Ada dua jenis Bluetooth ke modul serial dengan ganjil dan genap. 

Bluetooth seri bernomor ganjil sebagai HC-05 atau HC-03 adalah 
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versi perbaikan dari Bluetooth untuk serial modul HC-06 atau HC-

04[2]. 

 

 

 

Gambar 2.3 Bluetooth HC-05 

2.2.4 Aplikasi Remote XY 

RemoteXY adalah sebuah website untuk membuat aplikasi 

handphone (Android/ IOS) untuk berbagai keperluan kontrol. 

Dengan memanfaatkan fasilitas yang dimiliki oleh RemoteXY, maka 

dapat dengan mudah membuat aplikasi remote control sesuai dengan 

kebutuhan. Aplikasi yang dibuat dengan RemoteXY dapat 

dipadukan dengan beberapa papan pengembang dan modul 

misalnya: Arduino, ESP8266, NodeMCU, Android, modul wifi, 

modul bluetooth, dan juga untuk keperluan IoT[10]. 

 

 

 

 

 

Gambar 2.4 Aplikasi Remote XY 
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2.2.5 Motor DC 775 12 V 

Motor DC telah ada selama lebih dari seabad. Keberadaan 

motor DC telah membawa perubahan besar sejak dikenalkan motor 

induksi, atau terkadang disebut AC Shunt Motor.Mesin listrik dapat 

berfungsi sebagai motor listrik apabila didalam motor listrik tersebut 

terjadi proses konversi dari energi listrik menjadi energi 

mekanik[13]. 

 

Gambar 2.5 Motor DC 775 12 V 

2.2.6 Motor Servo  

Motor servo adalah sebuah motor DC yang dilengkapi 

rangkaian kendali dengan sistem closed fedback yang terintegrasi 

dengan motor tersebut. Pada motor servo posisi putaran sumbu (axis) 

dari motor akan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang 

ada didalam motor RC Servo[12]. 

 

 

 

Gambar 2.6 Motor Servo 
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2.2.7 Roda 

Roda merupakan teknik tertua, paling mudah, dan paling 

efisien untuk menggerakkan robot untuk melintasi permukaan datar. 

Roda seringkali dipilih, karena memberikan traction yang bagus, 

mudah diperoleh dan dipakai, dan juga mudah untuk memasangnya 

pada robot[7]. 

 

 

Gambar 2.7 Roda 

2.2.8 Relay 4 Module  

Relay adalah saklar (switch) elektrik yang bekerja berdasarkan 

medan magnet. Relay terdiri dari suatu lilitan dan switch mekanik. 

Switch mekanik akan bergerak jika ada arus listrik yang mengalir 

melalui lilitan yang terdapat di dalam relay[15]. 

 

  

 

 

Gambar 2. 8 Relay 4 Module 

2.2.9 Mekanik Pengerak 

Fungsi utama dari crankshaft / Mekanik Pengerak adalah 

mengubah gerakan naik turun (Gerak Translasi) yang dihasilkan oleh 

piston menjadi gerakan memutar (Gerak Rotasi) yang nantinya akan 
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diteruskan ke transmisi. Crankshaft harus terbuat dari bahan yang 

kuat dan mampu menahan beban atau momen yang kuat karena 

crankshaft harus menerima putaran mesin yang tinggi[11]. 

 

Gambar 2.9 Mekanik Pengerak 

2.2.10 Baterai Lithium 18650 

Baterai yang tersusun dari sel elektrokimia yang mampu 

menyimpan dan menghasilkan konversi dari reaksi kimia tidak 

spontan (reduksi oksidasi/redoks) menjadi energi listrik. Baterai 

lithium dapat dibuat sebagai baterai primer ataupun sekunder[8]. 

 

 

 

 

 

Gambar 2.10 Baterai Lithium 18650 

2.2.11 Ultrasonik 

Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan 

prinsip pantulan gelombang suara dan digunakan untuk medeteksi 

keberadaan benda yang ada didepannya. Gelombang ultrasonik 
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merupakan gelombang ultra (diatas) Frekuensi gelombang suara 

(sonik). Gelombang ultrasonik dapat merambat pada medium padat, 

cair dan gas[14]. 

 

 

 

 

Gambar 2.11 Ultrasonik 

2.2.12 Flowchart 

Flowchart adalah cara penulisan algoritma dengan 

menggunakan notasi grafis. Flowchart merupakan gambar atau 

bagan yang memperlihatkan urutan atau langkah-langkah dari suatu 

program dan hubungan antar proses beserta pernyataannya. 

Gambaran ini dinyatakan dengan simbol. Dengan demikian setiap 

simbol menggambarkan proses tertentu. Sedangkan antara proses 

digambarkan dengan garis penghubung. 

Urutan proses dapat dikenalkan dengan cara: (1) 

mengidentifikasi model keluaran beserta variabelnya, (2) 

memprediksikan kebutuhan masukan beserta identifikasi 

variabelnya, serta (3) menyusun proses transformasi dari model 

masukan menjadi model keluaran. Beberapa hal yang diperhatikan 

pada penyusunan proses transformasi adalah menentukan ekspresi 

Matematika dan ketepatan menyusun urutan untuk proses 
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transformasi. Dengan menggunakan flowchart akan memudahkan 

untuk melakukan pengecekan bagian-bagian yang terlupakan dalam 

analisis masalah. 

  

Tabel 2. 1 Simbol-simbol Flowchart 

Simbol Keterangan 

 

Terminator / Terminal 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

menentukan state awal dan state akhir suatu 

flowchart program. 

 

Preparation / Persiapan 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

mengidentifikasi variabel-variabel yang akan 

digunakan dalam program. Bisa berupa 

pemberian harga awal, yang ditandai dengan 

nama variabel sama dengan (‘’) untuk tipe 

string, (0) untuk tipe numeric, (.F./.T.) untuk 

tipe Boolean dan ({//}) untuk tiper tanggal. 

 

Input output / Masukan keluaran 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

memasukkan nilai dan untuk menampilkan 

nilai dari suatu variabel. Ciri dari simbol ini 

adalah tidak ada operator baik operator 

aritmatika hingga operator perbandingan. 

Yang membedakan antara masukan dan 

keluaran adalah jika Masukan cirinya adalah 

variabel yang ada didalamnya belum 

mendapatkan operasi dari operator tertentu, 

apakah pemberian nilai tertentu atau 

penambahan nilai tertentu. Adapun ciri untuk 

keluaran adalah biasanya variabelnya sudah 

pernah dilakukan pemberian nilai atau sudah 

dilakukan operasi dengan menggunakan 

operator terntentu. 

 

Process / Proses 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

memberikan nilai tertentu, apakah berupa 

rumus, perhitungnya counter atau hanya 

pemberian nilai tertentu terhadap suatu 

variabel. 
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Simbol Keterangan 

 

Predefined Process / Proses Terdefinisi 

Merupakan simbol yang penggunaannya 

seperti link atau menu. Jadi proses yang ada di 

dalam simbol ini harus di buatkan penjelasan 

flowchart programnya secara tersendiri yang 

terdiri dari terminator dan diakhiri dengan 

terminator. 

 

Decision / simbol Keputusan 

Digunakan untuk menentukan pilihan suatu 

kondisi (Ya atau tidak). Ciri simbol ini 

dibandingkan dengan simbol-simbol flowchart 

program yang lain adalah simbol keputusan ini 

minimal keluaran arusnya 2 (dua), jadi Jika 

hanya satu keluaran maka penulisan simbol ini 

adalah salah, jadi diberikan pilihan jika kondisi 

bernilai benar (true) atau salah (false). 

Sehingga jika nanti keluaran dari simbol ini 

adalah lebih dari dua bisa dituliskan. 

Khusus untuk yang keluarannya dua, harus 

diberikan keterangan Ya dan Tidaknya pada 

arus yang keluar. 

 

Connector  

Konektor dalam satu halaman merupakan 

penghubung dari simbol yang satu ke simbol 

yang lain. Tampa harus menuliskan arus yang 

panjang. Sehingga akan lebih 

menyederhanakan dalam penggambaran aliran 

programnya, simbol konektornya adalah 

lingkaran, sedangkan Konektor untuk 

menghubungkan antara simbol yang satu 

dengan simbol yang lainnya yang berbeda 

halaman, maka menggunakan simbol konektor 

yang segi lima, dengan diberikan identitasnya, 

bisa berupa charater alphabet A – Z atau a – z 

atau angka 1 sampai dengan 9. 

 

Arrow / Arus 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

menentukan aliran dari sebuah flowchart 

program. Karena berupa arus, maka dalam 

menggambarkan arus data harus diberi simbol 

panah. 
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BAB III  

METODOLOGI PENELITIAN 

 

3.1 Prosedur Penelitian 

           

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1 Bagan Prosedur Penelitian 

ANALISIS 
Melakukan analisis permasalahan 

penanaman bawang yang dilakukan 

oleh petani secara manual 

DESAIN 

Melakukan perancangan terhadap 

sistem dan alat yang akan dibuat 

termasuk kebutuhan software dan 

hardware yang dibutuhkan 

Coding 

Membuat sistem menggunakan Bahasa 

pemrograman C++ 

Testing 

Melakukan pengujian sistem dan alat 

yang sudah dibuat menggunakan Arduino 

dan sensor 

Implementation 

Setelah dilakukan pengujian maka sistem 

dan alat tersebut akan diimplementasikan 

di persawahan  

Maintenance Melakukan perawatan memperbaiki sistem 

dan alat secara berkala 

RANCANG BANGUN 

MEKATRONIKA ROBOT PENANAM 

BAWANG MERAH 

MENGGUNAKAN ARDUINO 
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3.1.1 Perencanaan 

Merupakan langkah awal dalam melakukan penelitian dengan 

mengumpulkan data dan mengamati Petani Bawang Merah yang 

sedang melakukan penanaman Bawang Merah secara manual. 

Rencananya akan dibuat sebuah Rancang bangun Mekatronika 

Robot penanam Bawang Merah yang dimana Robot ini dikendali 

melalui hand phone  

3.1.2 Analisis 

Analisa berisi langkah-langkah awal pengumpulan data, 

penyusunan pembuatan Rancang Bangun Mekatronika Robot 

Penanam Bawang Merah Menggunakan Arduino serta penganalisan 

data serta mendata hardware apa saja yang akan digunakan dalam 

pembuatan Robot ini. Data yang di peroleh peneliti dari jurnal yang 

sudah ada. 

3.1.3 Desain 

Desain Robot merupakan tahap pengembangan setelah analisis 

Robot dilakukan. Rancang bangun Mekatronika Robot Penanam 

Bawang Merah menggunakan Arduino berbasis iot menggunakan 

flowchart untuk alur kerja alat. Dalam perancangan ini akan 

memerlukan beberapa hardware yang akan digunakan seperti 

Ultasonik, Motor Servo, Driver L298n, dan Relay 4 Module. 

3.1.4 Testing 

Testing merupakan uji coba produk dengan miniatur lahan 
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pertanian sebelum produk diimplementasikan pada lahan pertanian 

bawang merah, pada tahap ini memerlukan wakttu yang lama agar 

robot yang dihasilkan dapat lebih akurat.  

3.1.5 Implementation 

Hasil dari penelitian ini akan diuji cobakan secara real di lahan 

pertanian bawang merahs untuk .menilai seberapa baik produk robot 

penanam Bawang Merah menggunakan arduino berbasis internet of 

things yang telah dbuat.  

3.1.6 Maintance 

Pada tahap ini peneliti melakukan perawatan alat secara teratur 

dan melakukan perbaikan alat secara teratur agar alat dapat bekerja 

secara maksimal. 

 

3.2 Metode Pengumpulan Data 

3.2.1 Observasi 

Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna untuk 

mengumpulkan data yang diperlukan untuk pembuatan produk 

Robot. Dalam hal ini observasi dilakukan di lahan pertanian Bawang 

Merah Desa Sidapurna Kecamatan Dukuhturi Kabupaten Tegal. 

Meninjau secara langsung lokasi yang akan dirancag rancang bangun 

Robot penanam Bawang Merah menggunakan Arduino berbasisi 

Internet Of Thing 
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3.2.2 Wawancara 

Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawancara 

dengan petani desa untuk mendapatkan berbagai informasi dan 

Analisa yang nantinya akan dijadikan acuan dalam pembuatan 

produk Robot. Dalam hal ini wawancara dilakukan di lahan 

pertanian bawang merah Desa Sidapurna Kecamatan Dukuhturi 

Kabupaten Tegal. Meninjau secara langsung lokasi yang akan di 

rancang bangun Robot penanam Bawang Merah menggunakan 

Arduino berbasis iot. 

 

3.3 Tools 

1 Hardware 

a) Arduino Uno 

b) Relay 

c) Motor DC 

d) Sensor Ultrasonik 

e) Driver L298n 

f) NodeMcu Amica 

g) Power Supply 

h) Kabel Jumper 

i) Project Board 

2 Software 

a) Arduino IDE 



20 
 

 
  

b) Library Modul  

c) XAMPP 

 

3.4 Waktu dan Tempat Penelitian 

1 Waktu Penelitian 

Waktu yang digunakan digunakan peneliti untuk penelitian ini 

dilaksanakan sejak bulan Maret 2021 dalam kurun waktu kurang lebih 4 

(empat) bulan, 2 bulan pengumpulan data dan 2 bulan pengolahan data 

yang meliputi penyajian dalam bentuk tugas akhir serta proses 

bimbingan berlangsung. 

2 Tempat Penelitian 

Tempat pelaksanaan penelitian ini adalah di lahan pertanian Bawang 

Merah Desa Sidapurna Kecamatan Dukuhturi, Kabupaten Tegal. 
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 BAB IV 

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM   

  

4.1 Analisa Permasalahan 

Pada penanaman bawang merah, lahan pertanian bawang merah 

mempengaruhi kinerja petani. Jika lahan bertambah luas maka diperlukan 

tenaga ekstra dalam menanam bawang merah. Apalagi jika usia petani sudah 

memasuki usia lansia. Sehingga petani akan mudah mengalami kelelahan.  

Pada kasus yang dijumpai dan berdasarkan penuturan dari narasumber 

yang peneliti wawancarai, petani masih melakukan penanaman bawang 

merah secara manual. Dan masih jauh dari pemanfaatan teknologi yang 

berkembang saat ini. Hal ini sangat merepotkan para petani karena 

mengalami kecapean dan mengeluarkan cukup banyak tenaga.  

Berdasarkan permasalahan tersebut maka dapat diambil suatu 

penyelesaian masalah yaitu bagaimana membangun robot penanam bawang 

merah berbasis internet of thing agar lebih efektif dan efisien. 

4.2 Analisa Kebutuhan Sistem  

Analisa kebutuhan yang dilakukan untuk mengetahui kebutuhan apa 

saja dalam penelitian yang berjalan. Analisa ini diperlukan untuk 

menentukan bahan dan ukuran robot yang akan dirancang. 

Dalam merancang robot penanam bawang merah berbasis internet of 

thing tentunya membutuhkan beberapa perangkat yang terdiri dari perangkat 

keras (hardware), perangkat lunak (Software) dan ukuran robot diataranya:
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4.2.1 Perangkat Keras (Hardware)  

Hardware atau perangkat kera yang dibutuhkan dalam 

pembuatan sistem ini adalah : 

1 Arduino Uno  

2 Motor DC 

3 Relay 4 Module 

4 Driver L298n 

5 Bluetooth HC – 05 

6 Mekanik Pengerak  

7 NodemCU Amica 

8 Kabel Jamper 

9 Sensor Ultrasonik 

10 Mesin Mekanik 

4.2.2 Perangkat Lunak (Software) 

Software atau perangkat lunak yang digunakan untuk 

mendukung Robot Penanam Bawang Merah Berbasis Internet Of 

Thing adalah: 

1 Arduino IDE  

2 Aplikasi Remote XY 

3 Library Module 
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4.3 Perancangan Sistem 

4.3.1 Perancangan Diagram Blok Hardware dan Software 

Perancangan diagram blok adalah suatu pernyataan gambar 

yang ringkas dari gabungan sebab dan akibat antara masukan dan 

keluaran dari suatu sistem. Perancangan diagram blok untuk alat ini 

yang akan di tampilkan pada Gambar 4.1 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 1 Diagram Blok Sistem 

1 Blok  

Input berasal dari Aplikasi Remote XY via bluetooth, sensor 

Ultrasonik yang kemudian hasil sensor akan dikirim ke Arduino 

Uno dan NodeMCU untuk di proses. 

2 Blok Proses 

Pada proses ini Arduino Uno dan NodeMCU sebagai 

mikrokontroller dihubungkan dengan Bluetooth, sensor ultrasonik 
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yang nantinya kan diproses kemudian data dikirim ke Relay dan 

Website. 

3 Blok Output 

Pada proses output Relay sebagai penentu pergerakan dinamo 

roda dan mesin mekanik. Selain itu nila dari hasil sensor 

Ultrasonik akan dikirimkan ke database yang akan di tampilkan 

ke Website. Website berfungsi sebagai monitoring jumlah 

bawang merah yang ditanam oleh robot. 

 

4.3.2 Perancangan Mekatronika 

Perancangan Mekatronika dilakukan agar Mikrokontroller, 

komponen elektronika dan mesin mekanik dapat saling terhubung 

menjadi sebuah robot. Dalam merancang mekatronika harus 

mengikuti kaidah-kaidah dan alur sistem yang sesuai dengan 

program pada mikrokontoller yang telah dibuat. Pertama 

merangkai mikrokontroller dan elektronika supaya dapat 

terhubung sesuai alurnya. Setelah itu merangkai rancangan 

elektronika dengan mesin mekanik agar kinerja robot dapat 

berjalan. Proses perancangan mekatronika inilah yang akan 

menentukan kinerja roobot dapat berjalan atau tidak. 
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4.3.3 Rangkaian Sistem 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 2 Rangkaian Sistem Robot 1 

 Daya 12V dari adaptor disalurkan ke Arduino Uno 

 Pin  rx dan tx dihubungkan ke pin 2 dan 3 pada Arduino  

             Uno  . 

 Pin 10 -> in 3 Relay, pin 11 -> in 1 Relay, pin 12 -> in 2  

             Relay. 

 Arus positif 12v disalurkan ke saklar NC pada Relay 1 dan 2.  

 Arus negatif 12v disalurkan ke saklar NO pada Relay 1 dan 

2.  

 Arus positif  dinamo disalurkan pada saklar COM pada  

  Relay 1  

 Arus negatif dinamo disalurkan pada saklar COM pada  

  Relay 2 
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Gambar 4. 3 Rangkaian Sistem Robot 2 

 Output Arus pada relay 3 disalurkan menuju step down 5v   

  port USB. 

 Power Arduino Uno ke 2 disalurkan ke step down 5v port  

  USB. 

 Pin data pada servo dihubungkan ke pin 7 Arduino uno 2. 

 Pin 6 dihubungkan ke in 4 Relay.   

 Pin 8 dan 9 dihubungkan ke pin A enable dan in A 1 pada  

  Driver L298n. 

4.3.4 Flowchart Rancang Bangun Mekatronika  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 Gambar 4. 4 flowchart Rancang Bangun Mekatronika 

Dari rangkaian flowchart gambar 4.4 menjelaskan alur 

rancang bangun Mektronika robot penanam bawang merah dari 

merangkai komponen elektronika, merangkai elektronika dengan 

mekanik, penyempurnaan dan pengujian robot. 
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4.3.5 Perancangan Diagram Use Case  

Usecase ini menunjukkan peran dari pengguna atau user 

dan bagaimana peran-peran dalam menggunakan sistem seperti 

pada Gambar 4.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4. 5 Usecase Diagram 

 

4.3.6 Perancangan Activity Diagram 

Terdapat Activity Diagram yang digunakan untuk 

menggambarkan  proses urutan aktivitas. Activity Diagram seperti 

pada Gambar 4.6 Activity Diagram merangkai Arduino dengan 

Elektronik, merangkai elektronik dengan merangkai, 

PENGUJIAN Robot, penyempurnaan desain Robot, Upload 

program  
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Gambar 4. 6 Activity Diagram Rancang Bangun Mektronika
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  BAB V 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

5.1 Implementasi Robot 

Implementasi Robot adalah prosedur-prosedur yang dilakukan dalam 

mencoba hasil konsep desain robot yang telah dirancang sebelumnya. Tahap 

ini bertujuan untuk menguji hasil robot yang telah selesai dibuat, disamping 

itu akan dihasilkan analisis yang berkaitan dengan hasil pengujian robot 

secara keseluruhan. 

Perangkat keras yang digunakan untuk membuat robot penanam 

bawang merah menggunakan arduino uno adalah sebagai berikut: 

1. Arduino Uno  

2. Motor DC 775 12 V 

3. Relay 4 Module 

4. Driver L298n 

5. Bluetooth HC-05 

6. Mekanik Pengerak  

7. Kabel Jamper  

8. Servo  
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Setelah merancang robot tahap berikutnya adalah mempratekkan 

secara langsung di lapangan dalam hal ini robot diuji di lahan / 

persawahan tanaman bawang merah apakah robot berhasil dalam 

menjalankan tugas atau tidak. 

 

5.1.1 Perancangan Elektronika 

Perancangan elektronika pada robot untuk menerapkan program 

program yang terdapat pada mkrokontroller ke sebuah komponen 

elektronika. Setiap komponen eletronika memiliki fungsi yang 

berbeda beda. Fungsi inilah yang akan menjadi sistem kinerja sebuah 

robot. 

 

5.1.2 Desain Mekanik 

Desain mekanik pada robot bertujuan untuk melaksanakan dan 

menerapkan apa yang menjadi tugas utama robot. Robot memiliki 

mekanik yang berbeda beda tergantung kegunaannya. Pada robot 

penanam bawang dibutuhkan suatu desain mekanik untuk membuat 

sebuah lubang pada tanah.  Maka desaiin mekanik pada robot ini 

dibuat sebuah pelubang tanah menggunakan engkol dan gigi yang 

terhubung dengan sebuah dinamo motor. 
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Gambar 5.1 Mekanik Robot 

 

 

 

 

 

 

Gambar 5.2 Mekanik Robot 

5.1.3 Perancangan Mekatronika 

Perancangan mekatronika pada robot bertujuan untuk 

menyatukan antara komponen elektronika dan mesin mekanik agar 

menghasilkan sebuah produk robot. Perancngan mekantronika ini 

juga mengatur tentang tata letak setiap komponen pada robot. 

Sehingga robot memiliki tata letak yang teratur dan lebih mudah 

untuk dipahami bila ada kerusakan. 
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5.2 Hasil Akhir Rancangan Robot 

Dalam pembuatan suatu robot sebuah rancangan yang menjadi acuan 

sangat diperlukan dalam proses membuat robot untuk menanam tanaman 

bawang merah adalah sebagai berikut 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

Tabel 5. 1 Hardware Beserta Keterangan 

No Alat & Bahan Keterangan 

1 Arduino Uno  Arduino uno adalah sebuah 

board mikrokontroller yang 

berbasis ATmega328. Arduino 

memiliki 14 pin input/output 

yang mana 6 pin dapat 

digunakan sebagai output 

PWM, 6 analog input, crystal 

osilator 16 MHz, koneksi USB, 

jack power, kepala ICSP, dan 

tombol reset. Arduino mampu 

men-support mikrokontroller; 

dapat dikoneksikan dengan 

komputer menggunakan kabel 

USB 
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2 Aplikasi Arduino IDE IDE itu merupakan 

kependekan dari Integrated 

Developtment Enviroenment, 

atau perangkat lunak yang 

digunakan untuk menulis 

dengan meng-compile program 

untuk arduino. Arduino 

Intergrated Developtment juga 

digunakan untuk meng-upload 

program yang sudah dicompile 

ke memori program Arduino 

3 Bluetooth HC – 05 Bluetooth merupakan wireless 

standar dengan jangkauan 

terbatas, menggunakan 

gelombang radio yang 

beroperasi pada pita frekuensi 

2,4 GHz (2400 – 2483,5 MHz). 

Bluetooth adalah teknologi 

komunikasi tanpa kabel yang 

menyediakan layanan 

komunikasi secara real-time 

antar perangkat Bluetooth 

dengan jarak layanan yang 

lebih jauh dari media infra 

merah. Pada penelitian ini 

komunikasi antara handphone 

Smartphone Android dengan 

perangkat hardware (lengan 

robot) menggunakan Bluetooth 

HC-05. Ada dua jenis 

Bluetooth ke modul serial 

dengan ganjil dan genap. 

Bluetooth seri bernomor ganjil 

sebagai HC-05 atau HC-03 

adalah versi perbaikan dari 

Bluetooth untuk serial modul 

HC-06 atau HC-04 

4 Aplikasi Remote XY RemoteXY adalah sebuah 

website untuk membuat 

aplikasi handphone (Android/ 

IOS) untuk berbagai keperluan 

kontrol. Dengan memanfaatkan 

fasilitas yang dimiliki oleh 

RemoteXY, maka dapat 

dengan mudah membuat 

aplikasi remote control sesuai 
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dengan kebutuhan. Aplikasi 

yang dibuat dengan RemoteXY 

dapat dipadukan dengan 

beberapa papan pengembang 

dan modul misalnya: Arduino, 

ESP8266, NodeMCU, 

Android, modul wifi, modul 

bluetooth, dan juga untuk 

keperluan IoT 

5 Motor DC 775 12 v 

 

Motor DC telah ada selama 

lebih dari seabad. Keberadaan 

motor DC telah membawa 

perubahan besar sejak 

dikenalkan motor induksi, atau 

terkadang disebut AC Shunt 

Motor.Mesin listrik dapat 

berfungsi sebagai motor listrik 

apabila didalam motor listrik 

tersebut terjadi proses konversi 

dari energi listrik menjadi 

energi mekanik 

6 Motor Servo Motor servo adalah sebuah 

motor DC yang dilengkapi 

rangkaian kendali dengan 

sistem closed fedback yang 

terintegrasi dengan motor 

tersebut. Pada motor servo 

posisi putaran sumbu (axis) 

dari motor akan diinformasikan 

kembali ke rangkaian kontrol 

yang ada didalam motor RC 

Servo 

7 Roda Roda merupakan teknik tertua, 

paling mudah, dan paling 

efisien untuk menggerakkan 

robot untuk melintasi 

permukaan datar. Roda 

seringkali dipilih, karena 

memberikan traction yang 

bagus, mudah diperoleh dan 

dipakai, dan juga mudah untuk 

memasangnya pada robot 

8 Relay 4 Module  Relay adalah saklar (switch) 

elektrik yang bekerja 

berdasarkan medan magnet. 

Relay terdiri dari suatu lilitan 
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dan switch mekanik. Switch 

mekanik akan bergerak jika 

ada arus listrik yang mengalir 

melalui lilitan yang terdapat di 

dalam relay 

9 Mekanik Pengerak

 

Fungsi utama dari crankshaft / 

Mekanik Pengerak adalah 

mengubah gerakan naik turun 

(Gerak Translasi) yang 

dihasilkan oleh piston menjadi 

gerakan memutar (Gerak 

Rotasi) yang nantinya akan 

diteruskan ke transmisi. 

Crankshaft harus terbuat dari 

bahan yang kuat dan mampu 

menahan beban atau momen 

yang kuat karena crankshaft 

harus menerima putaran mesin 

yang tinggi 

10 Baterai Lithium 18650 Baterai yang tersusun dari sel 

elektrokimia yang mampu 

menyimpan dan menghasilkan 

konversi dari reaksi kimia 

tidak spontan (reduksi 

oksidasi/redoks) menjadi 

energi listrik. Baterai lithium 

dapat dibuat sebagai baterai 

primer ataupun sekunder 

11 Sensor Ultrasonik Sensor ultrasonik adalah sensor 

yang bekerja berdasarkan 

prinsip pantulan gelombang 

suara dan digunakan untuk 

medeteksi keberadaan benda 

yang ada didepannya. 

Gelombang ultrasonik 

merupakan gelombang ultra 

(diatas) Frekuensi gelombang 

suara  

(sonik). Gelombang ultrasonik 

dapat merambat pada medium 

padat, cair dan gas 
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Berikut hasil rancangan robot secara keseluruan dapat dilihat pada 

gambar dibawah ini: 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 5.3 Rancangan Robot 

5.3 Hasil Pengujian Robot 

Pengujian robot bertujuan untuk melakukan pengecekan kesesuaian 

hasil akhir robot. Pengujian robot dilakukan dengan melakukan percobaan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 5.4 Tampilan Robot  
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Gambar 5.5 Hasil Tanam Robot 
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BAB VI  

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

6.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan, maka dapat diambil 

beberapa kesimpulan antara lain. 

1. Semua komponen pada robot berjalan dan berfungsi dengan baik. 

2. Alat dirancang dan dibuat dengan menggunakan mikrokontroller 

Arduino UNO sebagai kompoenen utama, dan dilengkapi dengan 

beberapa komponen pendukung lainnya seperti sensor Ultrasonik yang 

berfungsi sebagai sensor untuk menghitung jatuhnya bawang ke lubang 

tanam  garis, Driver L298n yang berfungsi sebagai konveyor / 

penghantar bawang, Motor DC sebagai penggerak roda, 

 

6.2 Saran 

Berdasarkan kesimpulan diatas, terdapat beberapa saran antara lain : 

1. robot perlu dikembangkan lebih baik lagi agar lebih terstruktur dan 

efisien. 

2. sebaiknya roda pada robot didesain agar lebih kuat sehingga robot 

berjalan tidak mempunyai kendala pada bagian roda. 

3. sebaiknya Body / badan pada robot menggunakan acrilic apabila 

terkena air tidak merusak komponen pada robot   
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