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ABSTRAK 

 
Penelitian ini dilatarbelakangi oleh perkembangan teknologi elektronika yang semakin pesat, 

khususnya teknologi yang berhubungan dengan pengontrol otomatis, sehingga manusia selalu mencari 

proses otomatisasi yang pengoprasiannya dapat digunakan dengan mudah. Salah satu teknologi 

elektronika otomatis yang berkembang saat ini adalah bidang robotika. Dalam bidang militer robot dapat 

digunakan sebagai alat pengintai atau pengawas. Pada tugas akhir ini, akan dirancang sebuah robot tank 

dengan kemampuan layaknya sebagai pengintai. Sebagai objek kendali adalah robot tank yang kedua 

rodanya menggunakan roda belt dan mempunyai motor DC terpisah. Robot dikendalikan menggunakan 

smartphone dengan koneksi wifi. Perancangan robot berbasis pada mikrokontroler secara embedded 

(terpisah dari komputer) dengan menggunakan bahasa Python. 

Dari hasil pengujian, didapat kesimpulan bahwa robot yang telah dibuat mampu dioperasikan 

pada area-area sempit yang umumnya tidak dapat dilalui manusia, kontroler robot menggunakan 

smartphone dengan koneksi wifi, kuat lemahnya koneksi wifi berpengaruh terhadap kendali robot, pada 

pengujian didapat jarak maksimal 16 meter, selain area sempit robot pengintai ini juga dapat melalui 

berbagai area seperti area menanjak atau menurut, area terjal atau berkerikil, dan area berumput, selain 

itu gambar yang dihasilkan juga tergolong bagus tergantung pada itensitas cahaya yang didapat. 
 

KATA KUNCI  : Robot, Robot Pengintai, Smartphone, Raspberry Pi 

 

 

I. LATAR BELAKANG 

Saat ini teknologi elektronika 

semakin berkembang pesat, khususnya 

teknologi yang berhubungan dengan 

pengontrol otomatis, sehingga manusia 

selalu mencari proses otomatisasi yang 

pengoprasiannya dapat digunakan 

dengan mudah. Salah satu teknologi 

elektronika otomatis yang berkembang 

saat ini adalah bidang robotika. Saat ini 

robot banyak digunakan dalam berbagai 

bidang kehidupan. Dalam bidang militer 

robot dapat digunakan sebagai alat 

pengintai atau pengawas. Dalam hal ini 

robot pengintai dapat diterapkan untuk 

mengintai area-area tertentu yang tidak 

dapat dilewati oleh manusia, karena 

ukurannya kecil maka robot dapat lebih 

leluasa bergerak di area-area sempit 

yang umumnya tidak mampu dilewati 

oleh manusia.  

Dari permasalahan tersebut 

maka timbul ide untuk membuat robot 

tank yang dapat menjadi pengintai. 
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Robot tank memang menjadi salah satu 

trend, hal ini dikarenakan bentuk roda 

yang menarik dan mampu bergerak atau 

bernavigasi pada permukaan yang tidak 

rata, selain itu robot tank juga 

cenderung lebih banyak 

diimplementasikan dibandingkan 

dengan robot beroda dan berkaki, 

beberapa diantaranya adalah robot 

bencana alam, robot penjinak bom, 

robot explorer dan lainya. 

Pada robot tank, terdapat 

berbagai bentuk sistem kendali, salah 

satu diantaranya adalah sistem kendali 

navigasi, kendali navigasi robot 

merupakan sebuah sistem pengendalian 

pergerakan robot dalam bernavigasi, 

sehingga robot dapat bergerak maju, 

mundur, berbelok ke kiri dan berbelok 

ke kanan. Pada penelitian ini penulis 

menggunakan media smartphone yang 

berbasis tampilan visual GUI (graphical 

user interface) sebagai alat pengontrol 

robot. Penggunaan smartphone 

dianggap lebih efisien dan mudah 

digunakan. Sedangkan koneksi antara 

smartphone dengan robot pengintai 

menggunakan wifi. Penggunaan wifi 

dianggap lebih efisien karena jarak 

jangkauannya lebih besar dibanding 

koneksi lain seperti kabel dan bluetooth. 

Selain itu robot ini akan dilengkapi 

dengan IP Camera sebagai sensor yang 

akan mengirimkan hasil visual 

pengintaian dari robot ke smartphone. 

Dari uraian diatas, penulis ingin 

membuat tugas akhir dengan judul 

“Perancangan dan Implementasi Robot 

Pengintai Menggunakan IP Camera dan 

Controller Smartphone”. 

 

II. PERANCANGAN PERANGKAT 

A. Perangkat Keras (Hardware) 

Berikut adalah perangkat 

keras (Hardware) utama yang 

digunakan dalam perancangan robot 

pengintai, lengkap disertai gambar 

dan penjelasan kegunaan. 

1. Raspberry Pi3 

 

Gambar 2.1 Raspberry Pi3 

Dalam perancangan 

hardware Raspberry Pi3 

digunakan sebagai komponen 

utama yang berfungsi sebagai 

otak atau pengatur segala kegiatan 

robot, selain itu Raspberry 

sebagai penghubung antara 

perangkat satu dengan lainnya.  

2. Motor Driver L298n 
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Gambar 2.2 Motor Driver L298n 

Dalam perancangan 

hardware Motor Driver 

digunakan untuk mengatur 

pergerakan robot, dalam hal ini 

adalah mengatur pergerakan roda 

tank. 

3. Kamera M-Tech 

 

Gambar 2.3 Kamera M-Tech 

Dalam perancangan 

hardware kamera digunakan 

sebagai penangkap gambar secara 

visual pada robot. Fungsinya 

hampir sama seperti mata pada 

manusia. Gambar yang ditangkap 

oleh kamera nantinya akan di 

proses untuk dikirim ke 

smartphone yang digunakan 

sebagai kontroler robot. 

4. Roda Tank 

 

Gambar 2.4 Roda Tank 

Dalam perancangan 

hardware roda tank digunakan 

sebagai alat penggerak tobot 

untuk berpindah dari satu tempat 

ke tempat lain. Pergerakan roda 

tank dapat dikendalikan 

menggunakan motor driver yang 

mengirimkan perintah dari 

pengendali melalui smartphone. 

5. Baterai Li-Po 

 

Gambar 2.5 Baterai Li-Po 

Dalam perancangan 

hardware baterai Li-Po 

digunakan sebagai sumber daya 

dari robot pengintai. Tanpa 

adanya baterai ini robot akan 
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selalu bergantung pada kabel 

untuk menyalurkan tenaga listrik 

yang mengakibatkan jangkauan 

gerak robot terbatasi oleh panjang 

kabel. 

B. Perangkat Lunak (Software) 

1. Raspberry 

 

Gambar 2.6 Software Raspberry 

Dalam perancangan 

software raspberry digunakan 

sebagai media pembuatan sistem 

kendali. Dalam hal ini adalah 

coding dalam membuat sistem 

kendali robot. Bahasa 

pemrograman yang digunakan 

dalam software raspberry ini 

adalah Python. 

2. AccessToGo 

 

Gambar 2.7 Software AccessToGo 

Dalam perancangan 

software AccessToGo digunakan 

sebagai remot kontrol pada 

smartphone untuk mengendalikan 

robot pengintai. Segala kendali 

yang ada pada smartphone 

dijalankan pada software ini. 

 

III. HASIL UJI COBA DAN EVALUASI 

1. Hasil uji dan evaluasi pada 

komponen robot 

 

Gambar 3.1 Komponen Robot 

Digunakan Sebagaimana Mestinya 

 

Hasil uji coba menunjukkan 

bahwa semua komponen utama 

seperti Raspberry Pi3, Motor Driver 

l298n, Roda Tank, Kamera M-Tech, 

dan Baterai Li-Po dapat digunakan 

sebagaimana mestinya. Tidak ada 

kendala atau kerusakan pada 

komponen-komponen tersebut. 

2. Hasil uji dan evaluasi koneksi pada 

kontroler 

Hasil uji coba menunjukkan 

bahwa semakin jauh robot pada 

sumber koneksi atau wifi maka robot 

akan semakin sulit bahkan sampai 

tidak bisa dikendalikan sama sekali. 

Selain itu baik buruknya koneksi 

juga dapat mempengaruhi 

pengendalian robot. Pada uji coba 
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robot masih dapat dikendalikan pada 

jarak kurang dari 17 meter. Saat 

robot melebih jarak maksimum maka 

kontroler akan kehilangan kendali 

penuh atas robot.  

3. Hasil uji dan evaluasi sensor pada 

kamera 

Hasil uji coba menunjukkan 

bahwa hasil gambar dari kamera 

sangat dipengaruhi oleh cahaya. Jika 

cahaya yang diperoleh kamera pada 

robot cukup maka gambar akan 

terlihat jelas, namun apabila cahaya 

yang diperoleh sedikit maka gambar 

akan terlihat kurang jelas, dan 

apabila tidak ada cahaya atau dalam 

kondisi gelap maka gambar akan 

terlihat gelap juga. 

Berikut adalah hasil uji coba sensor 

pada kamera: 

a. Siang hari di luar ruangan dengan 

cahaya cukup 

 

Gambar 3.2 Hasil gambar siang 

hari di luar ruangan 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di luar 

ruangan dengan kondisi cahaya 

yang cukup tergolong jelas 

walaupun fokus kamera pada 

objek kurang begitu baik. 

b. Siang hari di dalam ruangan 

dengan cahaya cukup 

 

Gambar 3.3 Hasil gambar siang 

hari di dalam ruangan 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di dalam 

ruangan dengan kondisi cahaya 

yang cukup tergolong jelas. 

c. Siang hari di dalam ruangan 

dengan cahaya kurang 

 

Gambar 3.4 Hasil gambar siang 

hari di dalam ruangan redup 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di dalam 

ruangan dengan kondisi cahaya 

yang kurang tergolong cukup 
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jelas walaupun sedikit gelap 

karena kurangnya cahaya. 

d. Malam hari di luar ruangan 

dengan cahaya lampu 

 

Gambar 3.5 Hasil gambar malam 

hari dengan cahaya lampu 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di luar 

ruangan dengan cahaya lampu 

tergantung pada cahaya lampu itu 

sendiri. Pada bagian yang terkena 

cahaya lampu akan nampak lebih 

jelas dibanding pada bagian yang 

tidak terkena cahaya lampu. 

e. Malam hari di dalam ruangan 

dengan cahaya lampu 

 

Gambar 3.6 Hasil gambar di dalam 

ruangan dengan cahaya lampu 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di dalam 

ruangan dengan cahaya lampu 

tergantung pada cahaya lampu itu 

sendiri. Apabila cahaya lampu 

pada ruangan cukup terang maka 

gambar akan nampak lebih terang, 

begitu pula sebaliknya. 

f. Malam hari dan di dalam ruangan 

gelap 

 

Gambar 3.7 Hasil Gambar dari 

Kamera 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa gambar dari 

kamera yang diambil di malam 

hari dan di dalam ruangan gelap 

tidak dapat menampilkan gambar, 

hanya terlihat hitam karena tidak 

adanya cahaya sama sekali. 

4. Hasil uji dan evaluasi medan gerak 

robot 

Hasil uji coba menunjukkan 

bahwa robot dapat melewati berbagai 

medan dengan lancar seperti pada 

area datar (halus maupun kasar), area 

menanjak atau menurun, area terjal 

atau berkerikil, dan area berumput 

dengan catatan rumput tidak begitu 

lebat. Sedangkan pada area basah 

atau becek dan berlumpur robot akan 
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mengalami kesulitan dalam 

bergerak. Saat kondisi hujan juga 

sangat tidak mungkin robot dapat di 

operasikan. 

Berikut adalah hasil uji coba medan 

gerak robot: 

a. Area datar yang halus 

 

Gambar 3.8 Uji Coba pada Area 

Datar 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa robot dapat 

melalui area datar dengan lancar. 

b. Area menanjak atau menurun 

 

Gambar 3.9 Uji Coba pada Area 

Menanjak atau Menurun 

 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa robot dapat 

melalui area menanjak atau 

menurun dengan lancar. 

c. Area terjal atau berkerikil 

 

Gambar 3.10 Uji Coba pada Area 

Terjal atau Berkerikil 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa robot dapat 

melalui area berkerikil walaupun 

sedikit mengalami kendala karena 

kerikil yang cukup banyak dan 

berukuran besar. 

d. Area berumput pendek 

 

Gambar 3.11 Uji Coba pada Area 

Berumput 

Hasil uji coba 

menunjukkan bahwa robot dapat 

melalui area berumput dengan 

lancar walaupun gerak robot 

menjadi lebih pelan karena 

terhambat oleh rumput yang 

cukup lebat. 

 

IV. PENUTUP 

A. Simpulan 

Berdasarkan hasil penelitian 

yang telah dilakukan didapat 

kesimpulan sebagai berikut: 

1. Pada penelitian ini robot pengintai 

berhasil dibuat dengan 

menggunakan komponen utama 

Raspberry pi3. Robot di desain 

kecil agar mampu bergerak pada 

area sempit yang umumnya tidak 

dapat dijangkau manusia. 
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2. Smartphone dapat di aplikasikan 

menjadi kontroler menggunakan 

software AccessToGo melalui 

koneksi wifi. Jarak maksimal 

robot tergantung pada kuat 

lemahnya koneksi wifi. Pada hasil 

uji coba di dapat jarak maksimal 

yaitu 16 meter. 

3. Pergerakan robot dapat 

dikendalikan melalui smartphone 

dengan perintah pada keyboard, 

seperti (W) untuk maju, (S) untuk 

bawah, (A) untuk kiri, dan (D) 

untuk kanan, dan (Q) untuk 

berhenti. 

4. Robot dapat menangkap gambar 

dari kamera yang terpasang pada 

robot yang kemudian gambar 

akan dikirimkan ke smartphone. 

Gambar akan terlihat jelas apabila 

berada pada area yang memiliki 

cahaya cukup dan akan terlihat 

buram pada area yang memiliki 

cahaya kurang. 

B. Saran 

Berdasarkan uraian 

kesimpulan di atas, maka saran yang 

diharapkan penulis untuk 

pengembangan aplikasi serupa 

adalah sebagai berikut: 

1. Untuk pengembangan selanjutnya 

sebaiknya desain robot di 

sesuaikan juga untuk kondisi 

berair dan berlumpur. 

2. Untuk pengembangan selanjutnya 

diharapkan menyempurnakan 

hal-hal yang masih belum 

maksimal seperti hasil gambar 

pada area kurang cahaya serta 

menambah jarak kontrol robot 

dari kontrolernya, lalu 

penyempurnaan kendali yang 

awalnya dengan keyboard 

menggunakan analog. 
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