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ABSTRAK 

 

AULIA MAIDIKTA 

 

RANCANG BANGUN PROTOTYPE MOBIL REMOTE CONTROL 

MENGGUNAKAN SMARTPHONE ANDROID  

BERBASIS ARDUINO 

 

2019 

 

Remote Control disebut juga dengan pengendalian jarak jauh adalah 

sebuah alat elektronik yang digunakan untuk mengoperasikan suatu barang 

elektronik dari jarak jauh. Umumnya remote control digunakan untuk 

mengendalikan barang tertentu dengan memberi perintah dari kejauhan. Dalam 

penelitian ini, penulis membedakan media koneksi serta menambahkan perangkat 

kamera yang dikoneksikan melalui wifi. Prototype mobil ini dikendalikan dengan 

smartphone android sebagai remote control yang dikoneksikan melalui perangkat 

bluetooth dan menggunakan suatu modul elektronik yaitu Arduino dan sensor 

ultrasonik. Berdasarkan hasil penelitian penulis, dapat disimpulkan bahwa alat ini 

dapat membantu manusia khususnya dalam hal pengintaian jika sedang berada 

disuatu ruang yang tidak dapat dijangkau manusia, maka kamera yang ada di 

prototype mobil tersebut yang bekerja, sensor ultrasonik hanya sebagai perangkat 

tambahan jika ada halangan didepan mobil tersebut. 

 

 

Kata Kunci : Remote Control, Bahasa C, Arduino, Bluetooth, Kamera 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Remote Control atau disebut juga dengan pengendali jarak jauh adalah sebuah 

alat elektronik yang digunakan untuk mengoperasikan suatu barang elektronik dari 

jarak jauh. Umumnya remote control digunakan untuk mengendalikan barang tertentu 

dengan memberi perintah dari kejauhan.  

Prototype mobil ini dikendalikan dengan smartphone sebagai remote control 

dan menggunakan suatu modul elektronik yang kini sudah banyak dipasarkan yaitu 

Arduino. Perkembangan teknologi Arduino memberikan kemudahan dalam 

pemrogramannya, sehingga dapat digunakan untuk membangun sistem elektronika 

berukuran minimalis namun handal dan cepat.(Widiyanto & Nuryanto, 2018) 

Perangkat smartphone yang sering digunakan pada Arduino adalah perangkat 

dengan sistem operasi Android. Fungsi dari Android yang dapat menjadi  remote 

pengendali dan Arduino sebagai pengganti pengendali perintah mesin dapat 

dilakukan dengan sambungan media koneksi berupa bluetooth dan wifi.  

Dalam penelitian ini, penulis membedakan media koneksi serta menambahkan 

kamera yang digunakan untuk membangun perangkat mobil remote control dari 

Arduino dan Android seperti dengan memasangkan prototype mobil Arduino 

menggunakan koneksi bluetooth dan kamera terkoneksi menggunakan wifi. 
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Berdasarkan latar belakang diatas, penulis mendapatkan suatu ide untuk 

mengembangkan yang khususnya mobil remote control. Penulis akan melakukan 

perancangan teknologi ini dengan judul “Rancang Bangun Prototype Mobil 

Remote Control menggunakan Smartphone Android Berbasis Arduino” 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, dapat dirumuskan masalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana membuat smartphone terhubung dengan arduino. 

2. Bagaimana smartphone mengontrol mobil melalui bluetooth. 

3. Bagaimana mobil bisa berhenti otomatis pada saat ada halangan didepan 

atau dibelakang untuk mengurangi resiko kerusakan. 

4. Bagaimana cara menghubungkan kamera dengan smartphone untuk 

memantau mobil diruangan yang tidak bisa dijangkau oleh manusia. 

 

1.3 Batasan Masalah 

Untuk membatasi masalah-masalah yang ada, maka penulis membatasi ruang 

lingkup masalah sebagai berikut : 

1. Menggunakan mikrokontroler Arduino uno ATmega 328 sebagai pengolah 

data. 

2. Sensor jarak yang digunakan adalah sensor ultrasonic HC-SR04. 

3. Modul bluetooth yang digunakan adalah HC-05. 
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4. Sistem operasi android yang digunakan adalah android jelly bean 4.0 

sampai dengan android Oreo 8.0. 

5. Bahasa pemrograman nya menggunakan bahasa C. 

6. Aplikasi pemrograman menggunakan aplikasi IDE Arduino.  

7. Smartphone yang digunakan adalah smartphone dengan sistem operasi 

android. 

8. Kamera yang dipasang hanya untuk memantau mobil diruangan yang tidak 

bisa dijangkau oleh manusia. 

 

1.4 Tujuan  

Adapun tujuan dari penulisan skripsi ini sebagai berikut : 

1. Merancang prototype mobil remote control yang dikendalikan oleh 

smartphone dengan sistem operasi android melalui bluetooth dan arduino. 

2. Mengaplikasikan sensor ultrasonic HC-SR04 untuk melihat dan memberi 

peringatan adanya halangan didepan dan dibelakang mobil. 

3. Mengaplikasikan kamera dalam perancangan prototype mobil remote 

control untuk memantau mobil diruangan yang tidak bisa dijangkau oleh 

manusia. 
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1.5 Manfaat  

Adapun manfaat dari penelitian ini sebagai berikut : 

1. Para pecinta game seperti anak-anak dan orang dewasa akan lebih tertarik 

untuk memainkan permainan mobil remote control ini karena dapat 

dikendalikan dengan smartphone. 

2. Sebagai alat bantu manusia jika sedang berada disuatu ruang yang tidak 

dapat dijangkau manusia, maka kamera yang ada di prototype mobil 

tersebut yang bekerja, sensor ultrasonik hanya sebagai perangkat tambahan 

jika ada hambatan didepan mobil tersebut. 
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BAB II 

LANDASAN TEORI 

 

2.1 Pengertian Rancangan 

Kata “rancang” merupakan kata sifat dari “perancangan” yakni merupakan 

serangkaian prosedur untuk menerjemahkan hasil analisis dari sebuah sistem ke 

dalam bahasa pemrograman untuk mendekripsikan dengan detail bagaimana 

komponen-komponen sistem diimplementasikan (Pressman, 2005). Proses 

menyiapkan spesifikasi yang terperinci untuk mengembangkan sistem yang baru 

(Ladjamuddin, 2002). 

Kata “bangun” merupakan kata sifat dari “pembangunan” adalah kegiatan 

menciptakan sistem baru maupun mengganti atau memperbaiki sistem yang telah 

ada baik secara keseluruhan maupun sebagian (Pressman, 2005). 

Dengan demikian pengertian rancang bangun merupakan kegiatan 

menerjemahkan hasil analisa ke dalam bentuk paket perangkat lunak kemudian 

menciptakan sistem tersebut ataupun memperbaiki sistem yang sudah ada 

(Zulfiandri, 2014). 

 

2.2 Pengertian Android 

Android adalah sistem operasi berbasis Linux yang dirancang untuk 

perangkat bergerak layar sentuh seperti telepon pintar dan komputer tablet. 

Android awalnya dikembangkan oleh Android, Inc dengan dukungan finansial 

Google, yang kemudian membelinya pada tahun 2005 (Harni Kusniyati, 2016).
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2.2.1 Sejarah Android  

Menurut (Makiolor, Sinsuw, & Najoan, 2017) Android adalah sistem 

operasi yang berbasis Linux untuk telepon seluler seperti telepon pintar dan 

komputer tablet. Android menyediakan platform terbuka bagi para pengembang 

untuk menciptakan aplikasi mereka sendiri untuk digunakan oleh bermacam 

peranti bergerak. Awalnya, Google Inc. membeli Android Inc. pendatang baru 

yang membuat peranti lunak untuk ponsel. Kemudian untuk mengembangkan 

Android, dibentuklah Open Handset Alliance, konsorsium dari 34 perusahaan 

peranti keras, peranti lunak, dan telekomunikasi, termasuk Google, HTC, Intel, 

Motorola, Qualcomm, T-Mobile, dan Nvidia. 

Pada tanggal 5 November 2007, merupakan perilisan perdana Android dan 

sekaligus menjadi moment dimana Google dan Open Handset Alliance 

menyatakan mendukung pengembangan standar terbuka pada perangkat seluler. 

Android memiliki dua distributor, yaitu Google Mail Service dan Open Handset 

Distributor (OHD). Saat ini Android menjadi pesaing utama produk smartphone 

lainnya seperti Apple dan Blackberry karena Android memiliki beberapa 

kelebihan daripada smartphone lain, yaitu :  

1. Android bersifat Open Source yang artinya pengembangan (Developer 

Android) bebas untuk mengembangkan aplikasi pada platform ini. 

2. Lengkap. Android menyediakan tools untuk membangun software yang 

sangat lengkap dibanding dengan platform lain. 
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3. Bebas (Free Platform). Android adalah platform mobile yang tidak 

memiliki batasan dalam mengembangkan aplikasinya. Tidak ada lisensi 

dalam mengembangkan aplikasi Android. 

    

2.2.2 Perkembangan Sistem Operasi Android 

Berikut adalah urutan tingkatan versi sistem operasi android : 

1. Android versi 1.1 

Android memang diluncurkan pertama kali pada tahun 2007, namun 

sistem operasi ini mulai dirilis dan diterapkan ke berbagai gadget pada 

tanggal 9 Maret 2009 silam. Android versi 1.1 merupakan Android awal 

yang dimana versi ini baru memberikan sentuhan dibeberapa aplikasinya 

seperti sistem antar muka bagi pengguna (user interface) yang lebih baik, 

serta beberapa aplikasi yang lain.    

 

2. Android Cupcake 

Android cupcake merupakan pembaharuan sistem yang diluncurkan pada 

April 2009. Sistem operasi android cupcake berdasarkan Linux kernel 

2.6.27, versi 1.5. Android cupcake adalah rilis awal yang menggunakan 

nama makanan yang manis. Berikut adalah fitur yang ada pada android 

cupcake :  

 Dukungan untuk pihak ketiga. 

 Perekaman dan pemutaran video. 

 Fitur copy dan paste di browser. 
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 Transisi layar animasi dan pilihan auto-rotasi. 

 Kemampuan untuk meng-upload foto dan video. 

 

3. Android Donut 

Android Donut adalah versi yang memperlihatkan informasi dunia 

seperti di ujung jari, pencarian web, mendapatkan petunjuk arah dan 

menonton video. Android Donut 1.6 diluncurkan pada September 2009, 

merupakan sistem operasi berdasarkan Linux kernel 2.6.29, versi 1.6  

memperlihatkan berbagai fitur baru. Berikut adalah fitur yang ada pada 

android donut : 

 Suara dan masukan teks pencarian ditingkatkan. 

 Kamera menjadi lebih cepat dan terintegrasi. 

 Multi-bahasa sistem. 

 Dukungan untuk resolusi layar WVGA. 

 Peningkatan kecepatan dalam mencari dan aplikasi kamera. 

 

4. Android Eclair 

Android Eclair adalah versi yang dapat membuat layar depan sesuai 

keinginan, mengatur aplikasi di beberapa layar, latar belakang (Wallpaper) 

hidup yang menakjubkan menanggapi sentuhan. Android Eclair 2.0 dirilis 

pada Oktober 2009,berdasarkan Linux kernel 2.6.29, versi 2.0, 2.0.2, 2.1 

memperkenalkan fitur lain. Berikut adalah fitur yang ada pada android 

eclair: 
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 Sinkronisasi akun, kontak cepat, bluetooth. 

 Kamera memiliki fitur dukungan flash, digital zoom, scene mode, 

keseimbangan warna, efek warna dan fokus makro. 

 Wallpaper hidup dan animasi, multi sentuhan. 

 Kemampuan menunjukkan pop-up untuk panggilan, SMS dan email. 

 Kecepatan perangkat keras dioptimalkan. 

  

5. Android Froyo 

Android Froyo (Froyo adalah singkatan dari frozen yogurt) dirilis pada 

Mei 2010, berdasarkan Linux kernel 2.6.32, versi 2.2, 2.2.2, 2.2.3. Android 

Froyo memiliki peningkatan kinerja sistem signifikan diatas versi Eclair. 

Akses penyimpanan dan aplikasi yang meningkat seperti Web browser yang 

lebih cepat. Berikut adalah fitur yang ada pada android froyo : 

 Kecepatan, memori, dan kinerja ditingkatkan. 

 Fungsi USB tethering dan Wi-Fi hotspot. 

 Kemampuan browser ditingkatkan. 

 Mendukung Kata Sandi angka dan karakter unik. 

 Fitur Keamanan ditingkatkan. 

 

6. Android Gingerbread  

Android Gingerbread adalah versi yang menawarkan antarmuka 

pengguna yang diperbaharui dan peningkatan kinerja lebih baik, dirilis pada 

Desember 2010 berdasarkan Linux kernel 2.6.35, versi 2.3, 2.3.1, 2.3.2, 
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2.3.3, 2.3.4, 2.3.5, 2.3.7. Android Gingerbread memiliki fungsi sensor lebih 

akurat, input teks dan akurasi keyboard meningkat, fungsi penyalinan teks 

terseleksi, efek audio seperti virtualisasi headphone dan dukungan kamera 

depan. Berikut ini adalah fitur yang ada pada android gingerbread : 

 Tampilan Antar Muka lebih simpel dan peningkatan kecepatan. 

 Mendukung layar besar. 

 Virtual keyboard lebih cepat dan intuitif. 

 Efek suara, equalizer, dan virtual. 

 Mendukung multi kamera. 

 

7. Android Honeycomb 

Android Honeycomb adalah versi yang dioptimalkan untuk perangkat 

tablet, peluncuran versi ini membuka cakrawala baru di manapun berada. 

Dirilis Februari 2011, berdasarkan Linux kernel 2.6.36, versi 3.0, 3.1, 3.2, 

3.2.1, 3.2.2, 3.2.3, 3.2.4, 3.2.5, 3.2.6. Selain perbedaan visual Android 

Honeycomb memperkenalkan akselerasi perangkat keras dan dukungan 

untuk prosesor multi-core. Berikut ini adalah fitur yang ada pada android 

honeycomb : 

 Desain keyboard baru, lebih cepat dan akurat. 

 Akses cepat pada fitur-fitur kamera. 

 Kemampuan menampilan album pada layar penuh. 

 Akselerasi kinerja perangkat. 

 Mendukung keyboard eksternal, joystick. 
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8. Android Ice Cream Sandwich 

Android Ice Cream Sandwich adalah versi yang dirilis dengan perubahan 

yang baru, desain halus, sederhana, indah dan pintar. Sistem operasi 

Android ini berdasarkan Linux kernel 3.0.1, versi 4.0, 4.0.1, 4.0.2, 4.0.3, 

4.0.4 yang dirilis ke publik pada Oktober 2011. Berikut adalah fitur yang 

ada pada ice cream sandwich : 

 Kemampuan akses langsung aplikasi dari pengunci layar. 

 Integrasi suara, pembuka kunci deteksi wajah. 

 Sinkronisasi otomatis pada browser. 

 Foto Editor dan warna layar lebih halus. 

 Kinerja Stabil dan Aplikasi kamera lebih baik. 

 

9. Android Jelly Bean 

Android Jelly Bean adalah versi yang memiliki fitur cepat dan halus 

dilengkapi grafis. Google mengumumkan Android Jelly Bean 4.1 pada Juni 

2012. Sistem operasi berdasarkan Linux kernel 3.0.31 versi 4.1, 4.1.1, 4.1.2, 

4.2, 4.2.1, 4.2.2, 4.3, 4.3.1. Android Jelly Bean adalah pembaharuan 

tambahan dengan tujuan utama meningkatkan fungsi dan kinerja antarmuka 

pengguna, menggunakan antisipasi sentuh, triple buffering. Android Jelly 

Bean memiliki fokus pada kinerja, memperkenalkan sinkronisasi vertical 

(Vsync) untuk meningkatkan grafis. Berikut adalah fitur yang ada pada 

android jellybean : 

 Peningkatan Kinerja Sistem. 
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 Peningkatan fitur keamanan. 

 Mendukung Bluetooth dengan energi sedikit. 

 Mendukung emoji. 

 

10. Android Kitkat 

Android KitKat adalah versi sistem yang cerdas, sederhana, merupakan 

sebuah desain lebih halus, meningkatkan kinerja, dan fitur baru. Android 

KitKat 4.4 memulai sistemnya pada Nexus Google 5 pada Oktober 2013, 

dan dioptimalkan untuk bekerja pada rentang yang lebih besar dari 

perangkat versi Android sebelumnya. Berikut adalah fitur yang ada pada 

android kitkat : 

 Fitur Perekam Layar Built-In. 

 Peningkatan kemampuan aplikasi. 

 Peningkatan fitur auto-focus kamera. 

 Peningkatan perlindungan dan keamanan. 

 Pemutaran Musik Offline. 

 

11. Android Lollipop 

Android lollipop adalah versi yang memiliki kecerdasan pada layar 

besar maupun kecil, informasi cepat pada saat tepat dengan nama yang 

manis. Android lollipop 5.0, diresmikan pada Juni 2014, memiliki fitur  

antarmuka yang didesain ulang, dibangun dengan desain responsif yang 
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kemudian dilanjutkan versi selanjutnya. Berikut adalah fitur yang ada pada 

android lollipop : 

 Peningkatan kunci layar. 

 Penambahan multi-bahasa. 

 Peningkatan anatr muka tampilan layar. 

 Peningkatan notifikasi sistem. 

 

12. Android Marshmallow 

Android marshmallow adalah versi utama selanjutnya dari sistem 

operasi Android. Pertama kali diperkenalkan Mei 2015 dengan kode nama 

Android M, secara resmi dirilis pada Oktober 2015. 

Android Marshmallow versi 6.0 berfokus terutama pada peningkatan 

pengalaman pengguna secara keseluruhan dari versi Lollipop, 

memperkenalkan arsitektur baru, termasuk bantuan konstektual, sistem 

manajemen daya dengan mengurangi aktivitas latar belakang saat perangkat 

tidak secara fisik digunakan, dukungan asli untuk pengenalan sidik jari dan 

USB, kemampuan untuk berimigrasi data dan aplikasi ke kartu microSD dan 

menggunakannya sebagai penyimpanan utama, serta perubahan internal 

lainnya. Berikut adalah fitur yang ada pada sistem Android Marshmallow 

yaitu: 

 Fitur aplikasi stand-by. 

 Kunci layar fingerprint. 

 Arsip aplikasi lebih besar. 
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 Back-up full data otomatis. 

 

13. Android Nougat 

Android Nougat versi 7.0 adalah sistem operasi yang memperkenalkan 

perubahan penting untuk platform dan pengembangan, termasuk 

kemampuan untuk menampilkan beberapa aplikasi dilayar sekaligus dalam 

tampilan layar terpisah, dukungan untuk balasan pemberitahuan, serta 

lingkungan berbasis “Java Open JDK” dan dukungan untuk render grafis 

“Vulkan API”, dan pembaruan sistem mulus pada perangkat didukung. 

Berikut adalah fitur yang ada pada android Nougat yaitu : 

 Kemampuan kalibrasi warna. 

 Peningkatan fitur aplikasi. 

 Aplikasi instan, setelan cepat. 

 Mendukung multi layar. 

 Desain baru layar antar muka. 

 

14. Android Oreo 

Android Oreo versi 8.0 adalah sistem android yang dirilis sebagai 

preview pengembangan pada Maret 2017, dengan gambar pabrik untuk 

perangkat Nexus dan Pixel saat ini. Pratinjau pengembangan terakhir dirilis 

pada Juli 2017, dengan versi stabil yang dirilis pada Agustus 2017. Berikut 

adalah fitur yang ada pada android Oreo yaitu : 
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 Project Treble, arsitektur modular yang membuatnya lebih mudah dan 

lebih cepat bagi pembuat perangkat keras untuk menghadirkan 

pembaruan android. 

 Dukungan untuk emoji Unicode 10.0 dan penggantian semua emo 

berbentuk gumpalan dengan yang bulat dengan gradien dan garis 

besar. 

 Pengaturan cepat yang didesain ulang dengan latar belakang putih dan 

hitam masing-masing. 

 Pengaturan yang direstrukturisasi dengan mengelompokkan kembali 

dalam beberapa bagian entri yang serupa. 

 

2.3 Pengertian Mikrokontroler 

Menurut (Rudi, Dinata, & Kurniawan, 2017) Mikrokontroler adalah sebuah 

chip yang berfungsi sebagai pengendali rangkaian elektronik dan biasanya dapat 

menyimpan program umumnya terdiri dari CPU (Central Processing Unit), 

memori, I/O tertentu dan unit pendukung seperti Analog-to-Digital Converter 

(ADC) yang sudah terintegrasi didalamnya.  
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2.3.1 Arduino Uno R3 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.1 Board Arduino Uno R3 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Arduino adalah sebuah platform komputasi fisik open source berbasiskan 

rangkaian input atau output sederhana dan lingkungan pengembangan yang 

mengimplementasikan bahasa processing. Arduino Uno merupakan board 

mikrokontroler yang didasarkan pada AT Mega 328. Arduino dapat digunakan 

untuk mengembangkan obyek interaktif mandiri atau dapat dihubungkan ke 

perangkat lunak komputer. Rangkaiannya dapat dirakit dengan tangan atau dibeli 

dipasaran. IDE (Integrated Development Environment) dan Arduino bersifat open 

source (Surkani et al., 2017). 

Kelebihan arduino diantaranya adalah tidak perlu perangkat chip 

programmer karena didalamnya sudah ada bootloader yang akan menangani 

upload program dari komputer, arduino sudah memiliki sarana komunikasi USB, 

sehingga mudah menghubungkannya ke sebuah komputer dengan sebuah kabel 
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USB atau mensuplainya dengan sebuah adaptor AC ke DC atau menggunakan 

baterai untuk memulainya.  

 

2.4 Aplikasi Pemrogram Arduino IDE (Integrated Development 

Environtment) 

Untuk membuat program Arduino pada mobil RC, maka kita menggunakan 

aplikasi pemrograman IDE Arduino (Integrated Development Environtment) , 

IDE Arduino adalah bagian software open source yang memungkinkan kita untuk 

memprogram bahasa Arduino dalam bahasa C. IDE memungkinkan kita untuk 

membuat sebuah program secara step by step kemudian instruksi tersebut di 

upload ke papan Arduino. (Adriansyah & Hidyatama, 2013) 

  

2.5 Bluetooth HC – 05  

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.2 Bluetooth HC – 05 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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Menurut (Faroqi, Halim, Sanjaya, & Ph, 2017) Bluetooth Modul HC-05 

merupakan teknologi komunikasi wireless (tanpa kabel) yang beroperasi dalam 

pita frekuensi 2,4 GHz unlicensed ISM (Industrial, Scientific and Medical) 

dengan menggunakan sebuah frecuency hopping transciever yang mampu 

menyediakan layanan komunikasi data dan suara secara real-time antara host-host 

bluetoothdengan jarak layanan yang terbatas (Sekitar 10 meter).  

 

2.6 Motor DC 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.3 Motor DC 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Menurut (Eriyani, Triyanto, Nirmala, Rekayasa, & Komputer, 2018) motor 

DC adalah suatu perangkat yang mengubah energi listrik menjadi energi kinetik 

atau gerakan (motion). Motor DC ini menghasilkan sejumlah putaran per menit 

dan dapat dibuat berputar searah jarum jam maupun berlawanan arah jarum jam 

apabila polaritas listrik yang diberikan pada motor DC tersebut dibalikan. 
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 Mobil RC memiliki 2 motor DC dengan fungsi yang berbeda yaitu motor 

penggerak/belakang untuk menggerakkan mobil maju-mundur dan mobil 

steering/depan untuk belok kanan-kiri. Ukuran motor depan biasanya lebih kecil 

dibanding yang belakang karena fungsi putarannya hanya untuk memutar roda 

depan untuk belok kanan atau belok kiri. Motor belakang mempunyai tugas yang 

lebih berat yaitu menggerakkan roda belakang untuk maju dan mundur.  

 

2.7 Driver motor L298N 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.4 Board Driver motor L298N 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Driver motor L298N berfungsi sebagai pengatur arah putaran motor maupun 

kecepatan putaran motor. Driver motor diperlukan untuk board Arduino karena 

Arduino hanya mampu mengeluarkan arus yang kecil sehingga tidak mampu 

memenuhi kebutuhan motor DC,sehingga perlu driver motor untuk menyesuaikan 

tegangan dan arus yang dibutuhkan motor tersebut (Elektro et al., 2014) . 
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2.8 Sensor Ultrasonik  

(Roslidar, Mufti, & Akbarsyah, 2017) Sensor ultrasonik banyak digunakan 

sebagai navigasi pada robot mobile. Sensor ultrasonik biasa digunakan untuk 

pendeteksian jarak dan pengenalan halangan pada robot-robot karena harganya 

yang murah, efisiensi yang tinggi, dan struktur yang relatif sederhana. Salah satu 

jenis sensor ultrasonik yang sering digunakan dalam melakukan eksperimen 

adalah HC-SR04. Jarak yang bisa ditangani berkisar antara 2 cm hingga 400 cm, 

dengan tingkat presisi 0,3 cm. Sudut deteksi yang bisa ditangani tidak lebih dari 

15°, arus yang diperlukan tidak lebih dari 2 mA dan tegangan yang dibutuhkan 

sebesar +5 V dengan jumlah pin 4. 

Sensor ultrasonik dapat dihubungkan dengan berbagai mikrokontroler 

dengan catuan tegangan 5 V. Mikrokontroler harus mengirimkan pulsa (chirp) 

dengan fungsi PULSOUT ke sensor ini terlebih dahulu untuk memulai 

pengukuran, lalu akan ada sinyal echo yang dikirim balik dari hasil pantulan ke 

sensor penerima. Sinyal PULSIN dari mikrokontroler mengukur waktu antara 

perubahan logika high dan low dan menyimpannya pada sebuah variabel. 

Jarak antara sensor dan objek yang memantulkan gelombang suara dihitung 

dengan menggunakan persamaan berikut : 

Jarak = kecepatan suara x  

Dalam hal ini, T adalah waktu tempuh dari saat sinyal ultrasonik dipancarkan 

hingga kembali. Kecepatan suara adalah 343 m/detik. 

Jarak dalam satuan cm adalah : 
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Jarak = . 

(Arasada & Suprianto, 2017) Pantulan gelombang ultrasonik terjadi bila ada 

objek tertentu dan pantulan gelombang ultrasonik akan diterima kembali oleh unit 

sensor penerima. Selanjutnya unit sensor penerima akan menyebabkan diafragma 

penggetar akan bergetar dan efek piezoelectric menghasilkan sebuah tegangan 

bolak-balik dengan frekuensi yang sama. Untuk lebih jelasnya tentang prinsip 

kerja dari sensor ultrasonik dapat dilihat prinsip dari sensor ultrasonik pada 

gambar berikut ini : 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.5 Prinsip kerja sensor ultrasonik 

Sumber : di https://www.andalanelektro.id (diakses pada 26 Februari 2019) 

 

Sensor ultrasonik terdiri dari dua unit, yaitu : unit pemancar dan unit 

penerima struktur unit pemancar dan penerima. Didalam robotika, sensor sonar 

mempunyai tiga tujuan yang berbeda tetapi berhubungan yaitu : penghindaran 

rintangan (Obstacle Avoidance), pemetaan sonar (Sonar Mapping), dan 

pengenalan objek (Object Recognition). 

 

https://www.andalanelektro.id/
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2.8.1 Sensor Ultrasonik HC-SR04 

(Yatmono, n.d.) HC-SR04 merupakan sensor ultrasonik siap pakai, 

komponen yang berfungsi sebagai pengirim, penerima, dan pengontrol gelombang 

ultrasonik. Komponen ini bisa digunakan untuk mengukur jarak benda dari 2cm – 

4m dengan akurasi 3mm (datasheet HC-SR04). Sensor HC-SR04 terdiri daru 3 

bagian utama yaitu : 

1. Transmitter  

2. Receiver 

3. Control Circuit/Transducer 

Sensor ultrasonik adalah sensor yang dapat mendeteksi gelombang 

ultrasonik, yaitu suara yang memiliki frekuensi ultrasonik atau frekuensi diatas 

kisaran frekuensi pendengaran manusia. Berikut adalah karakteristik sensor HC-

SR04 yaitu : 

4. Tegangan sumber operasi tunggal 5.0 V 

5. Konsumsi arus 15 mA 

6. Frekuensi operasi 40 KHz 

7. Minimum pendeteksi jarak 0.02 m (2cm) 

8. Maksimum pendeteksi jarak 4 m 

9. Sudut pantul gelombang pengukuran 15 derajat 

10. Minimum waktu penyulutan 10 mikrodetik dengan pulsa berlevel TTL 

11. Pulsa deteksi berlevel TTL dengan durasi yang bersesuaian dengan jarak 

deteksi  
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12. Dimensi 45 x 20 x 15 mm  

 

 

 

 

 

Gambar 2.6 Board Sensor Ultrasonik HC-SR04 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Sensor ultrasonik HC-SR04 memiliki 4 PIN, dari gambar dapat dijelaskan dari 

kiri ke kanan ke empat PIN yaitu : 

 PIN 1 : VCC = 5 V power supply. Pin sumber tegangan positif sensor. 

 PIN 2 : Trigger = trigger/penyulut. Pin ini yang digunakan untuk 

membangkitkan sinyal ultrasonik. 

 PIN 3 : Echo = receive/indikator. Pin ini yang digunakan untuk 

mendeteksi sinyal pantulan ultrasonik. 

 PIN 4 : GND = ground/ 0V power supply. Pin sumber tegangan negatif 

sensor. 

 

2.8.2 Prinsip Kerja Sensor Ultrasonik HC-SR04 

(Arasada & Suprianto, 2017) Prinsip kerja HC-SR04 adalah transmitter 

memancarkan seberkas sinyal ultrasonik (20 KHz) yang berbentuk pulsa, 

kemudian jika didepan HC-SR04 ada objek padat maka receiver akan menerima 
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pantulan sinyal ultrasonik tersebut receiver akan membaca lebar pulsa (Dalam 

bentuk PWM) yang dipantulkan objek dan selisih waktu pemancaran. Dengan 

pengukuran tersebut, jarak objek didepan sensor dapat diketahui untuk lebih 

jelasnya, perhatikan gambar dibawah ini :  

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.7 Diagram waktu Sensor Ultrasonik HC-SR04 

Sumber : https://depokinstruments.com/hc-sr04-ultrasonic-sensor (diakses pada 26 

Februari 2019 ) 

 

Pin trigger dan echo dihubungkan ke mikrokontroler. Untuk memulai 

pengukuran jarak mikro mengeluarkan output high pada pin trigger selama 

minimal 10 µs sinyal high yang masuk membuat sensor HC-SR04 ini 

mengeluarkan gelombang suara ultrasonik. Kemudian ketika bunyi yang 

dipantulkan kembali ke sensor HC-SR04, bunyi tadi akan diterima dan membuat 

keluaran sinyal high pada pin echo yang kemudian menjadi inputan pada 

mikrokontroler HC-SR04 akan memberikan pulsa 100 µs – 18 ms pada outputnya 

https://depokinstruments.com/hc-sr04-ultrasonic-sensor
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tergantung pada informasi jarak pantulan objek yang diterima. Lamanya sinyal 

high dari echo ini yang digunakan untuk menghitung jarak antara sensor HC-

SR04 dengan benda yang memantulkan bunyi yang berada didepan sensor. 

Untuk menghitung lamanya sinyal high yang diterima mikrokontroler dari 

pin echo, maka digunakan fasilitas timer yang ada pada masing-masing 

mikrokontroler. Ketika ada perubahan dari low ke high dari pin echo maka akan 

mengaktifkan timer dan ketika ada perubahan high ke low dari pin echo maka 

akan mematikan timer. Setelah itu, yang diperlukan adalah mengkonversi nilai 

timer dari satuannya detik menjadi ke dalam satuan jarak (inch/cm) dengan 

menggunakan rumus berikut : 

a. Jarak (inch) = waktu hasil pengukuran (µs)/148 

b. Jarak (cm) = waktu hasil pengukuran (µs)/58  

 

2.9 Pengertian Flowchart  

Menurut (Journal, n.d.) Flowchart adalah simbol-simbol pekerjaan yang 

menunjukkan bagan aliran proses yang saling terhubung, setiap simbol flowchart 

melambangkan pekerjaan dan instruksinya.  

Sedangkan menurut (Duha et al., 2017) Flowchart adalah gambaran urutan 

kegiatan dari suatu sistem perangkat produksi dari awal hingga akhir. 

Jadi, flowchart adalah bagan aliran simbol tertentu yang menggambarkan 

urutan proses secara mendetail serta hubungan antara suatu proses dengan proses 

lainnya dalam suatu program, setiap simbol flowchart melambangkan pekerjaan 

dan instruksinya. 
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Tabel 2.1 Simbol-simbol Flowchart 

 ( Sumber : Jogiyanto HM. 2005. Analisis & Desain Sistem Informasi ) 

 

2.10 Driver Motor H-Bridge 

H bridge atau jembatan H adalah salah satu rangkaian yang digunakan untuk 

mengendalikan motor DC. Driver motor DC H-Bridge transistor ini dapat 

mengendalikan arah putaran motor DC dalam 2 arah dan dapat dikontrol dengan 

http://www.sarjanaku.com/2010/10/sistem-uroginetal.html
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metode PWM (Pulse Width Modulation) maupun metode sinyal logika dasar TTL 

(High) dan (Low). Untuk pengendalian motor DC dengan metode PWM maka 

dengan rangkaian driver motor DC ini kecepatan putaran motor DC dapat 

dikendalikan dengan baik. Apabila menggunakan metode logika TTL 0 dan 1 

maka rangkaian ini hanya dapat mengendalikan arah putaran motor DC saja 

dengan kecepatan putaran motor DC maksimum. 

Driver Motor DC dengan metode logika TTL (0 dan 1) atau High dan Low 

hanya dapat mengendalikan arah putar motor DC dalam 2 arah tanpa 

pengendalian kecepatan putaran (kecepatan maksimum). Untuk mengendalikan 

motor DC dalam 2 arah dengan rangkaian driver motor DC H-Bridge konfigurasi 

kontrol pada jalur input adalah dengan memberikan input berupa logika TTL ke 

jalur input A dan B. 

 Untuk mengendalikan arah putar searah jarum jam adalah dengan 

memberikan logika TTL 1 (high) pada jalur input A dan logika TTL 0 

(low) pada jalur input B. 

 Untuk mengendalikan arah putar berlawanan arah jarum jam adalah 

dengan memberikan logika TTL 1 (high) pada jalur input B dan logika 

TTL 0 (low) pada jalur input A. 

Driver motor DC dengan metode PWM dapat mengendalikan arah putaran 

motor DC dan kecepatan motor DC menggunakan pulsa PWM yang diberikan ke 

jalur input A dan B, dimana konfigurasi sinyal kontrol sebagai berikut. 

 Untuk mengendalikan arah putar motor DC searah jarum jam dengan 

kecepatan dikendalikan pulsa PWM maka jalur input B selalu diberikan 
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logika TTL 0 (low) dan jalur input A diberikan pulse PWM 

 Untuk mengendalikan arah putar motor DC berlawanan arah jarum jam 

dengan kecepatan dikendalikan pulsa PWM maka jalur input A selalu 

diberikan logika TTL 0 (low) dan jalur input B diberikan pulse PWM. 
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BAB III 

METODE PENELITIAN 

 

3.1 Tahapan Penelitian  

Dalam penelitian ini pembuatan rancang bangun prototype mobil remote 

control menggunakan smartphone android berbasis arduino ini dengan prosedur 

pelaksanaan dikelompokkan menjadi beberapa tahapan sebagai berikut : 

1. Identifikasi Masalah 

Identifikasi masalah dilakukan dengan cara pengumpulan materi 

berupa masalah melalui jurnal dan perkembangan teknologi pada saat ini 

dengan melakukan pembuatan skripsi ini diharapkan dapat memberikan 

solusi untuk masalah tersebut. 

2. Studi Literatur 

Studi Literatur dilakukan dengan mencari serta mengumpulkan teori-

teori yang mendukung dan berkaitan dengan pembuatan skripsi. Teori-teori 

tersebut meliputi Arduino Uno, Android, Sensor Ultrasonik, dan Bluetooth. 

3. Analisis Kebutuhan  

Untuk memenuhi kebutuhan sistem ini, maka sistem yang dirancang 

yaitu memonitoring dan mengontrol mobil menggunakan aplikasi Bluetooth 

RC Controller yang dikoneksikan melalui bluetooth yang ada pada android. 

4. Perancangan Sistem  

Perancangan sistem dibagi menjadi 2 tahap, yaitu : 
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a. Perancangan Hardware 

Untuk menerapkan sistem controller, dibutuhkan perangkat keras 

yang terdiri dari Arduino Uno, Sensor Ultrasonik, Smartphone, 

Bluetooth HC-05, Buzzer, kamera, Motor DC, Driver motor L298N, dan 

baterai. 

b. Perancangan Software 

Perancangan Software meliputi proses pengolahan data pada Arduino 

menggunakan aplikasi IDE Arduino, pengiriman data dari smartphone 

ke Arduino menggunakan aplikasi Bluetooth RC Controller.  

5. Implementasi Sistem 

Tahapan implementasi sistem menggambarkan proses implementasi 

perancangan penelitian yaitu sistem monitoring dan pengontrolan prototype 

mobil remote control. 

6. Pengujian Sistem 

Serangkaian pengujian terhadap sistem dilakukan untuk menguji 

kinerja dari masing-masing komponen yang membangun sistem pengontrol 

dan monitoring prototipe mobil. 

7. Analisa Hasil 

Dari pengujian sistem dilakukan analisa kinerja sistem dan data-data 

yang didapatkan selama pengujian. 

8. Dokumentasi Skripsi 

Dokumentasi dilakukan sebagai laporan hasil penelitian skripsi. 
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Tahapan penelitian dapat dilihat pada gambar dibawah ini : 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1 Tahapan Penelitian 

(Sumber : Penulis, 2019) 
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3.2 Metode Pengumpulan Data 

1. Studi Literatur  

Pada metode ini dilakukan untuk mengambil beberapa data yang berasal 

dari berbagai sumber seperti buku, jurnal, skripsi dan internet dimana dari 

sumber-sumber tersebut dijadikan suatu referensi dan acuan dalam 

penulisan skripsi ini. 

2. Observasi 

Metode observasi yaitu pengumpulan data dengan mengadakan pengamatan 

atau peninjauan langsung dilapangan sehingga kita mendapatkan data yang 

aktual dari hasil penelitian yang dilakukan. 

3. Melakukan konsultasi dan bimbingan kepada dosen pembimbing. 

 

3.3 Analisis Kebutuhan Sistem 

Kebutuhan sistem yang diharapkan adalah dengan merancang sistem 

monitoring dan pengontrolan prototype mobil menggunakan smartphone Android 

berbasis Arduino. Diharapkan dapat membantu mempermudah manusia 

memonitoring serta mengontrol prototype mobil ketika sedang dalam keadaan 

yang tidak bisa dijangkau. Sensor ultrasonik yang digunakan pada sistem ini 

berfungsi untuk memberi notifikasi ketika ada halangan didepan melalui buzzer 

dan mobil akan otomatis mundur ketika ada halangan didepan. 
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3.4 Rancangan Penelitian 

3.4.1 Alat dan Bahan Yang Digunakan 

3.4.1.1 Tools yang Digunakan 

Tabel 3.1 Tools yang Digunakan 

No Nama Alat Gambar 

1. Solder 

 

 

2. Pisau 

 

3. Tang 

 

4. Obeng + 

 



34 

 

 

 

5. Penggaris 

 

 

6. 

 

Spidol 

 

7. Gunting 

 

8. 

Lem cepat 

kering 
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3.4.1.2 Hardware yang Digunakan 

Tabel 3.2 Hardware yang Digunakan 

No Nama Bahan Gambar 

1. Baterai 

 

 

2. Mur dan Baut 

 

3. 

Buzzer , header 

dan tempat 

baterai 

 

4. Kabel Jumper 
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5. 

 

  Sensor Ultrasonik 

 

6. LED 

 

7. Bluetooth HC-05 

 

8. Motor DC 

 

9. Arduino Uno 
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10. 

Motor Driver 

L298N 

 

11. Timah 

 

 

3.4.1.3 Software yang Digunakan 

Tabel 3.3 Software yang Digunakan 

No Nama Bahan Gambar 

1. Arduino IDE 

 

 

2. 

Bluetooth RC 

Controller 
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3. Xiaomi Yi 

 

 

 

3.4.2 Perancangan Sistem  

3.4.2.1 Perancangan Sistem Blok Diagram 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.2 Rangkaian Blok Diagram 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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Pada blok diagram diatas, catu daya memberikan tegangan ke seluruh sistem 

kecuali pada smartphone android. Bluetooth yang ada pada smartphone android 

terhubung dengan bluetooth yang ada pada arduino uno. Pada mobil remote 

control ini memakai satu sensor ultrasonik HC-SR04 yang diletak di depan mobil 

untuk mendeteksi jika ada halangan di depan. Jika terdapat halangan otomatis 

buzzer akan berbunyi. Sementara driver motor kanan dan kiri adalah pengendali 

motor DC. Berikut adalah fungsi dari setiap blok diatas : 

1. Blok smartphone android : sebagai perangkat input untuk  

         mengendalikan mobil remote control. 

2. Blok bluetooth android  : sebagai penghubung komunikasi antara  

  smartphone dan arduino. 

3. Blok bluetooth arduino uno : sebagai penghubung komunikasi antara  

  arduino dan smartphone. 

4. Sensor ultrasonik  : sebagai perangkat tambahan untuk  

          mengetahui adanya halangan didepan  

       mobil. 

5. Catu daya   : sebagai penyedia tegangan ke sistem. 

6. Arduino Uno   : sebagai pengendali mobil remote control. 

7. Driver motor   : sebagai perangkat output  pengendali  

  putaran dan kecepatan motor DC. 

8. Buzzer    : sebagai perangkat output suara jika ada  

  halangan didepan. 
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3.4.2.2 Perancangan Rangkaian Arduino Uno R3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.3 Rangkaian Arduino Uno R3 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Rangkaian arduino berfungsi sebagai pusat kendali dari seluruh sistem yang 

ada. Komponen utama dari rangkaian ini adalah IC mikrokontroler ATMega 328, 

memiliki 14 pin I/O digital dan 6 pin input analog. Untuk pemrograman cukup 

menggunakan koneksi USB type A to type B. Sama seperti yang digunakan pada 

USB pada umumnya. Semua program diisikan pada memori dari IC ini sehingga 

rangkaian dapat berjalan sesuai dengan yang diinginkan. 
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3.4.2.3 Perancangan Rangkaian Driver H-Bridge 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.4 Rangkaian Driver H-Bridge 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

Rangkaian H-Bridge ini digunakan untuk mengendalikan arah putaran 

motor DC searah jarum jam atau berlawanan dengan arah jarum jam pada motor 

belakang. 
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3.4.2.4 Perancangan Rangkaian Driver Motor L298N 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.5 Rangkaian Driver Motor L298N 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Rangkaian Driver motor berfungsi sebagai penggerak motor DC depan dan 

belakang. Motor DC depan berfungsi untuk penggerak belok kanan dan belok kiri 

saja. Dirangkaian driver motor L298N 5V power terhubung ke tegangan pin 5V 

arduino sedangkan yang 12V L298N terhubung ke tegangan baterai 12V, Driver 

motor L298N ENABLE – A terhubung ke pin 9 arduino. INPUT 1 L298N 

terhubung ke pin 5 arduino. INPUT 2 L298N terhubung ke pin 6 arduino. INPUT 

3 L298N terhubung ke pin 7 arduino. INPUT 4 L298N terhubung ke pin 8 

arduino. Driver motor L298N ENABLE – B terhubung ke pin 10 arduino. 

OUTPUT-A untuk roda kanan rotasi depan ke belakang dan OUTPUT-B untuk 

roda kiri rotasi depan ke belakang. Pin GND mempunyai 2 cabang yaitu cabang 1 

terhubung ke pin GND yang ada di arduino, sedangkan cabang 2 terhubung ke 

tegangan baterai GND. 
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3.4.2.5 Perancangan Rangkaian Sensor Ultrasonik HC-SR04 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.6 Rangkaian Sensor Ultrasonik HC-SR04 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Pada mobil remote control ini hanya menggunakan 1 sensor ultrasonik 

yaitu dibagian depan mobil. Fungsi dari sensor ultrasonik adalah untuk 

mengetahui adanya penghalang didepan mobil jika terdapat penghalang didepan 

mobil maka mobil akan mundur secara otomatis. Pada rangkaian ini VCC 

terhubung ke tegangan 5V arduino, sedangkan pin GND pada sensor terhubung ke 

GND pada arduino. Kemudian pin Trig terhubung ke pin 2 arduino dan pin Echo 

sensor terhubung ke pin 3 arduino. Jarak tangkap sensor ini adalah 20 cm. 
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3.4.2.6 Perancangan Rangkaian Bluetooth HC-05 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.7 Rangkaian Bluetooth HC-05 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Bluetooth berfungsi sebagai penghubung antara android dengan mobil 

remote control. Bluetooth HC-05 ini memiliki 3 pin, yang mana pin VCC 

terhubung ke pin 5V arduino, kemudian pin GND bluetooth terhubung ke pin 

GND arduino dan pin TXD terhubung ke pin 0 atau RXD pada arduino. 
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3.4.2.7 Perancangan Rangkaian Catu Daya 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.8 Rangkaian Catu Daya 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Rangkaian catu daya berfungsi sebagai sumber daya atau tegangan pada alat 

mobil remote control. Yang mana tegangan baterai 12V (+) terhubung ke pin 12V 

yang ada di driver L298N, tegangan baterai GND (-) terhubung ke pin GND yang 

ada di driver L298N. Kemudian pin 5V yang ada pada driver L298N terhubung 

ke pin 5V yang ada di arduino, pin GND pada driver L298N terhubung ke pin 

GND yang ada di arduino. 
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3.4.3 Diagram Alur Rancangan (Flowchart) 

Penelitian yang dilakukan akan terfokus pada komunikasi antara perangkat 

smartphone dengan mikrokontroler arduino melalui bluetooth untuk 

mengendalikan perangkat elektronik seperti pada flowchart dibawah ini : 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.9 Flowchart Sistem 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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3.4.4 Diagram Alur Prototype Berjalan (Flowchart) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.10 Flowchart Prototype Berjalan 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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BAB IV 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

4.1  Hasil Implementasi Alat 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.1 Hasil Implementasi Alat 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Gambar 4.1 merupakan gambar alat yang dirancang secara keseluruhan. 

Alat yang dibuat dari 2 hal penting yaitu menerima perintah yang diberikan oleh 

user melalui smartphone android dan mundur otomatis pada saat ada halangan 

didepan. Sensor ultrasonik yang digunakan adalah HC-SR04. Smartphone android 

yang digunakan adalah tipe Asus Zenfone 4 Max Pro dengan operasi sistem 

android versi oreo 8.1.0. 



49 
 

 
 

4.2 Pengujian Rangkaian Arduino 

Pengujian arduino ini dilakukan dengan cara menghubungkan led ke pin 13 

arduino. Kemudian memprogram arduino dengan Arduino IDE. Pengujian ini 

dilakukan bertujuan untuk mengetahui kebenaran program yang telah dibuat. 

Program tersebut adalah sebagai berikut. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.2 Coding pengujian arduino 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Setelah program diatas di upload maka LED akan hidup dan mati dengan 

interval 1 detik. Dengan demikian arduino dapa digunakan dengan baik. Karena 

program diatas dapat di upload dan dapat dijalankan 
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Gambar 4.3 Pengujian Arduino Saat LED Mati  

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.4 Pengujian Arduino Saat LED Hidup  

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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4.3 Pengujian Rangkaian Driver L298N atau Driver H-Bridge 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.5 Driver L298N 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 

Untuk menguji rangkaiandriver L298N ataudriver H-Bridge, dilakukan 

dengan cara memberikan logika 0 dan 1 pada pin-pin input dari ic ini. Berikut 

merupakan tabel kebenaran dari percobaan yang dilakukan. 
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Tabel 4.1 Hasil Pengujian Driver H-Bridge 

Driver H-Bridge 

PWM 1 Input 1 Input 2 Input 3 Input 4 PWM 2 

Kondisi 

Motor 

1 0 1 1 0 1 Maju 

1 1 0 1 0 1 Kanan 

1 0 1 0 1 1 Kiri 

1 1 0 0 1 1 Mundur 

0 0 0 0 0 0 Diam 

 

Penjelasan : 

 Jika motor berbelok ke kanan, maka yang bergerak ke depan adalah roda 

sebelah kiri dan roda sebelah kanan bergerak ke belakang. 

 Jika motor berbelok ke kiri, maka yang bergerak ke depan adalah roda 

sebelah kanan dan roda sebelah kiri bergerak ke belakang. 

 Jika motor maju, maka kedua roda bergerak ke depan. 

 Jika motor mundur, maka kedua roda bergerak ke belakang. 

 Jika motor diam, maka kedua roda tidak bergerak. 

 

Berdasarkan data tersebut, untuk menggerakan motor maka keadaan pin 

PWM 2 harus berada dalam keadaan logika high, dan input 1 dan input 2 ic 

tersebut memiliki logika yang berbeda. Berikut program mobil remote control 

untuk maju, belok kanan, belok kiri, mundur dan diam. 
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Gambar 4.6 Coding pengujian driver L298N 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 

 



54 
 

 
 

4.4 Pengujian Bluetooth HC-05 

Arduino uno terhubung dengan bluetooth HC-05 melalui pin VCC 

terhubung ke 5V arduino, pin GND bluetooth terhubung ke pin GND arduino dan 

untuk bagian input pin TXD terhubung ke pin RXD (pin 0) pada arduino. Berikut 

program pengujian bluetooth : 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.7 Coding Pengujian Bluetooth HC – 05 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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4.5 Pengujian Buzzer 

Pada rangkaian ini buzzer dihubungkan ke rangkaian yang telah ada ke pin 

13 arduino. Kemudian memprogram arduino dengan compiler Arduino IDE. 

Pengujian ini dilakukan bertujuan untuk mengetahui terhubungnya buzzer sudah 

benar atau tidak. Pengujian ini dilakukan bertujuan untuk mengetahui kebenaran 

program yang telah dibuat. Program tersebut adalah sebagai berikut. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.8 Coding Pengujian Buzzer 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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4.6 Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04 

Pada pengujian rangkaian sensor ultrasonik HC-SR04 digunakan jarak 

20cm. Pengujian jarak pendeteksi sensor ultrasonik dilakukan dengan 

mendekatkan dan menjauhkan posisi objek yang ada didepan sensor, dengan 

kondisi objek merupakan benda padat yang tidak menyerap atau terbuat dari 

bahan yang lunak. Untuk mengetahui kepekaan sensor ketika diberikan objek 

yang berbeda dilakukan sebanyak 5 kali pada masing – masing objek. Hasil 

pengujian dapat membuktikan bahwa sensor ultrasonik bekerja berdasarkan 

kemampuan penghalang memantulkan kembali gelombang ultrasonik yang 

dikirim oleh sensor ultrasonik, gangguan pada pendeteksian sensor dapat di 

akibatkan oleh penghalang yang tidak mampu memantulkan gelombang bunyi 

dengan baik dan adanya interferensi gelombang dengan frekuensi yang sama. 

Berikut adalah program pengujian sensor ultrasonik : 
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Gambar 4.9 Coding Pengujian Sensor Ultrasonik 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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4.7 Pengujian Kamera 

Kamera berfungsi sebagai alat bantu untuk melihat kondisi didepan mobil, 

jadi kamera ini mempunyai fungsi utama sebagai alat bantu manusia yang 

membantu manusia melihat ke ruang yang tidak dapat dijangkau. Jadi kamera ini 

dikoneksikan melalui wifi dan menggunakan aplikasi xiaomi Yi atau sesuai 

dengan jenis kameranya. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.10 Pengujian Kamera 

( Sumber : Penulis, 2019 ) 
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4.8 Pengujian Akurasi jalan yang ditempuh serta deteksi hambatan 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui tingkat akurasi serta deteksi 

hambatan yang ada pada prototype mobil tersebut. 

Tabel 4.2 Hasil Pengujian Akurasi deteksi hambatan 

Jarak 

(cm) 

Posisi mobil 

dengan hambatan 

Akurasi  

(sesuai/tidak sesuai) 

5 
Sejajar Sesuai 

Miring Tidak Sesuai 

10 
Sejajar Sesuai 

Miring Tidak Sesuai 

15 
Sejajar Sesuai 

Miring Tidak Sesuai 

20 
Sejajar Sesuai 

Miring Tidak Sesuai 

 

Penjelasan  : Ketika mobil ditentukan dengan jarak 20 cm terhadap 

hambatan maka mobil akan mundur secara otomatis sesuai yang telah 

diperintahkan. Jadi kesimpulan nya, mobil akan tetap mundur otomatis 

sesuai dengan jarak yang ditentukan, sensor hanya akan merespon apabila 

hambatan dalam posisi sejajar. 

Tabel 4.3 Hasil Pengujian Akurasi jalan yang ditempuh 

Jarak 

(cm) 

Posisi Mobil Akurasi  

(sesuai/tidak sesuai) 

10 Berjalan Lurus Sesuai 

30 Berjalan Lurus Sesuai 

50 Berjalan Lurus Sesuai 

100 Serong 15 derajat Tidak sesuai 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1 Kesimpulan  

Dari hasil perancangan alat hingga pengujian dan pembahasan sistem maka 

penulis dapat menarik kesimpulan, antara lain : 

1. Telah berhasil dirancang sebuah alat pengendali mobil remote control 

melalui android, dimana dengan adanya alat tersebut dapat 

mempermudah pengendalian mobil remote control. 

2. Mobil remote control dapat mengimplementasikan perintah yang 

dikirim oleh android berupa perintah maju, mundur, kanan, kiri dan 

berhenti. 

3. Mobil remote control dapat mundur otomatis apabila terdapat 

penghalang didepan mobil. 

 

5.2 Saran  

Setelah melakukan penelitian, diperoleh beberapa hal yang dapat dijadikan 

saran untuk dilakukan penelitian lebih lanjut yaitu : 

1. Pada pengembangan berikutnya, dapat mengganti perangkat bluetooth 

menjadi menggunakan wifi supaya memiliki jarak kontrol lebih jauh 

lagi. 

2. Kemudian dapat mengganti kamera yang dapat memutar 360° secara 

otomatis agar lebih mudah mengaplikasikan nya. 
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