*gd| wizi bdun} undodob Hnjuag WBJOP Ul SijN3 PAIDY Ynin|as B30 UDIBDYRS YOAUDGISALIBW UDP UDYLWNWNBUSW BUDID|I T

*dd| 4ofom BupA upbuguadsy ubyibniaw yopij ubdiznbuad ‘q

*yojosoL h3PNs UbNP{UL} NBIO YiLY ubsiinuad ‘ublodp| upunsnAuad ‘Yoiwi PAILY upsiinuad ‘upiEuad ‘Ubyipipuad upbuuaday Hynjun PAULY uondinbuad ‘O

3090,

JaquuNs UBYINGRAUBLL UDP upYLuNjupduUaLW AU} Ul SIjN3 PAIDY Yninjds B3O upIBogas dinbusu BupIo|I] ‘L

NS T/R

a,é A

Ay
A"Vn\*‘

Bubpun-6uppun 1BUNpuq PIAID HOH

DAFTAR ISl

\FTAR TABEL

\FTAR GAMBAR

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

1.2 Tujuan

1.3 Manfaat

1.4 Ruang Lingkup

METODE KAJIAN

2.1 Lokasi dan Waktu Praktik Kerja Lapangan

@2.2 Metode Bidang Kajian

(10609 ueluead Inysul) gdi Miw eydio yeH

Vv Jobog

o1b

Ajisianiun jeanyn

2.3 Tinjauan Pustaka
2.3.1 Arduino Mega 2560
2.3.2 Line Follower
2.3.3 Sensor Ultrasonik US-100
2.3.4 Sensor Garis/Line Tracking
2.3.5 Relay
2.3.6 Motor Driver L298N
KEADAAN UMUM DEPAS

3.1 Sarana Kerja _v_ EI'S@I‘%O{HWW@SWB

3.2 Struktur Organisasi College of Vocational Studies
3 Sejarah

3.
3.4 Visi dan Misi Departemen llmu Komputer Fakultas Matematika dan lImu
F)

engetahuan Alam IPB
3.4.1 Visi
3.4.1 Misi
PEMBUATAN PROTOTIPE ROBOT PENYIRAM TANAMAN UNTUK
IMPLEMENTASIKAN DI GREENHOUSE DEPARTEMEN ILMU
JMPUTER FMIPA IPB
4.1 Analisis
4.2 Perancangan
4.2.1 Blok Diagram Prototipe Robot Penyiram Tanaman
4.2.2 Flowchart Kerja Prototipe Robot Penyiram Tanaman
4.2.3 Skema Rangkaian Elektronik Prototipe Robot Penyiram Tanaman
4.2.4 Desain Fisik Prototipe Robot Penyiram Tanaman
4.3 Implementasi
4.4 Pengujian
SIMPULAN DAN SARAN
5.1 Simpulan
5.2 Saran
\FTAR PUSTAKA

S %

OCO~N~NNOODUDR,BEPRRWWWWNDNEFPREPX

© ©

10
10
12
12
12
17
19
22
23
28
28
29
29



*gd| wizi bdun} undodob Hnjuag WBJOP Ul SijN3 PAIDY Ynin|as B30 UDIBDYRS YOAUDGISALIBW UDP UDYLWNWNBUSW BUDID|I T

*dd| 4ofom BupA upbuguadsy ubyibniaw yopij ubdiznbuad ‘q

*yojosoL h3PNs UbNP{UL} NBIO YiLY ubsiinuad ‘ublodp| upunsnAuad ‘Yoiwi PAILY upsiinuad ‘upiEuad ‘Ubyipipuad upbuuaday Hynjun PAULY uondinbuad ‘O

NST/
\ >

3090,
de y

JaquuNs UBYINGRAUBLL UDP upYLuNjupduUaLW AU} Ul SIjN3 PAIDY Yninjds B3O upIBogas dinbusu BupIo|I] ‘L

Ay
”VlN*‘

Bubpun-6uppun 1BUNpuq PIAID HOH

(10609 uelueliad Inyysul) gdi Mijiw eydio ey @

Alisianiun jeanynouby Jobog

P OoO~NOoO Ok, WN -

O©oOoONO OIS~ WN PP

DAFTAR TABEL

Bahan pembuatan chassis dan perangkat penyiraman
Bahan pembuatan rangkaian elektronik

Kondisi Sensor Line Tracking

Konfigurasi pin Sensor Ultrasonik Kanan
Konfigurasi pin Sensor Ultrasonik Kiri

Konfigurasi pin Sensor Line Tracking

Konfigurasi pin Motor Driver L298N

Konfigurasi pin Relay 2 Channel

Hasil pembacaan Sensor Line Tracking

Fungsional Robot

DAFTAR GAMBAR

Tren jumlah petani berda
Metode bidang kajiarg
Arduino Mega 2560
Line Follower
Sensor Ultrasonik US-100

BFD-1000 Sensor Line Tracking

Relay 2 Channel

Motor Driver L298N

Struktur Organisasi Departemen IImu Komputer FMIPA IPB
Blok diagram prototipe robot penyiram tanaman

Posisi lima sub-sensor pada sensor line tracking

Flowchart kerja prototipe robot penyiram tanaman

Skema rangkaian prototipe robot penyiram tanaman

Desain Fisik (a) Tampak samping; (b) Layer 1; (c) Layer 2; (d) Tampak

bawah; (e) Tampilan 3D dan rancangan dimensi
Implementasi prototipe robot penyiram tanaman
Komponen elektronika prototipe robot penyiram tanaman
Skenario pengujian

Hasil pembacaan Sensor Ultrasonik untuk mendeteksi pot

Hasil pembacaan status pulsa Relay untuk menyalakan pompa air DC

10
11
13
18
18
18
18
19
24
28

[EEN
NONNOOTOT A W

N
~N ol w

20
22
23
23
27
27



