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Abstract— The large number of activities outside the home makes a person forget about his daily activities at home, including 
cleaning the house. The development of modern technology and automation of electronic devices nowadays make work easier. 
Among them in the cleaning of the house, a prototype tool for a floor cleaning robot based on a microcontroller with ultrasonic 
sensors was made. Where the robot can clean and mop the floor of the house with a specified time, and this robot can find out 
the obstacles that are in the path that the robot will pass. This tool has Arduino uno and Arduino nano which function as the 
control center, RTC(Real Time Clock) where to set the robot's schedule to work according to a predetermined schedule, the DC 
motor functions as the robot wheel, the DC pump functions to spill the floor cleaning fluid, 2 DC motors which function to mop 
the floor, and the FAN which functions to dry the floor and there is an ultrasonic sensor to detect any obstacles in the path the 
robot traverses. From the testing that has been done, the tool works well and according to what has been planned. 
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Abstrak— Banyaknya aktivitas diluar rumah membuat seseorang melupakan aktivitas sehari – harinya di dalam rumah, 
diantaranya membersihkan rumah. Perkembangan ilmu teknologi modern dan otomatisasi perangkat elektronik saat ini 
membuat pekerjaan menjadi lebih  mudah. Diantaranya dalam kegiatan memberishkan rumah, maka dari itu dibuatlah 
sebuah alat prototipe robot pembersih lantai berbasis mikrokontroller dengan sensor ultrasonik. Dimana robot dapat 
membersihkan dan mengepel lantai rumah dengan waktu yang telah ditentukan, serta robot ini dapat mengetahui halangan 
yang terdapat pada jalur yang akan dilalui oleh robot tersebut. Alat ini terdapat arduino uno dan arduino nano berfungsi 
sebagai pusat kontrolnya, RTC(Real Time Clock),  dimana untuk mengatur jadwal robot bekerja sesuai jadwal yang telah 
ditentukan, motor DC berfungsi sebagai roda robot tersebut, pompa DC berfungsi untuk menumpahkan cairan pembersih 
lantai, 2 motor DC yang berfungsi untuk mengepel lantai tersebut, dan FAN yang berfungsi untuk mengeringkan lantai serta 
terdapat sensor ultrasonik untuk mendeteksi adanya halangan yang terdapat pada jalur yang dilalui oleh robot. Dari 
pengujian yang telah dilakukan alat bekerja baik dan sesuai yang telah direncanakan. 

 
Kata kunci— Arduino UNO, Arduino Nano, Sensor Ultrasonik, RTC(Real Time Clock), Motor DC, Pompa DC, Fan 
 

I. PENDAHULUAN 

Peralatan ini menggabungkan teknologi mekanik dan 
elektronik yang dirancang untuk membantu bahkan 
menggantikan pekerjaan manusia[1]. Aktivitas pekerjaan 
yang dilakukan seseorang dalam kehidupan sehari-hari 
sangatlah beragam, baik aktivitas diluar ruangan maupun 
dalam ruangan. Ruangan merupakan tempat dimana 90% 
manusia lebih banyak melakukan aktivitas di dalam 
ruangan daripada di luar ruangan[2]. Sebagai sarana 
beraktivitas, tentunya kebersihan dalam ruangan 
merupakan hal yang harus diperhatikan, salah satunya 
adalah dalam hal kebersihan lantai ruangan. 
Membersihkan lantai merupakan kegiatan yang sering 
dikerjakan dan pekerjaan ini tidak hanya dikerjakan sekali 
saja, namun dikerjakan secara rutin setiap harinya[3]. 

Untuk itu penelitian ini diperlukan sebuah alat agar 
mempermudah pekerjaan manusia dalam melakukan 
kegiatan membersihkan diantaranya menghisap debu, 
mengepel, dan mengeringkan lantai didalam suatu 
ruangan dengan waktu yang telah ditentukan. 
Arduino UNO 

Arduino adalah pengendali mikro single-board yang 
bersifat open-source, diturunkan dari wiring platform, 
dirancang untuk memudahkan penggunaan elektronik 
dalam berbagai bidang. Perangkat kerasnya memiliki 
prosesor Atmel AVR dan perangkat lunaknya memiliki 
bahasa pemrograman sendiri[4]. Arduino uno berfungsi 
sebagai pengontrol dari sebuah alat[5]. 

 
Gambar 1. Arduino UNO 

 
Arduino Nano 

Arduino nano merupakan salah satu mikrokontroller 
arduino. Komponen utama di dalam papan arduino adalah 
sebuah microcontroller 8 bit dengan merk ATmega yang 
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dibuat oleh perusahaan Atmel Corporation. Arduino nano 
memiliki beberapa keunggulan dibandingkan dengan 
arduino uno. Arduino nano berukuran lebih kecil dari 
arduino uno serta memiliki harga yang relatif lebih 
terjangkau dari arduino uno. Keunggulan lain dari arduino 
nano ialah memiliki pin input output analog yang lebih 
banyak dari arduino uno yaitu berjumlah delapan pin, 
sedangkan arduino uno hanya enam pin[6].      

 
                        Gambar 2. Arduino Nano 

Sensor Ultrasonik 
Sensor ultrasonik adalah sensor yang bekerja 

berdasarkan prinsip pantulan gelombang suara dan 
digunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu objek atau 
benda tertentu didepan frekuensi kerja pada daerah diatas 
gelombang suara dari 20 kHz hingga 2 MHz[7]. 

 
Gambar 3. Sensor Ultrasonik 

Driver Motor L298N 
Driver motor L298N merupakan driver motor dua H 

bridge yang dapat menggoperasikan 2 buah motor 
sekaligus, pada dasarnya driver motor mempunyai fungsi 
yang sama dengan saklar. Driver L298N membutuhkan 
supply 12 volt dan 5 volt dimana kecepatan motor dapat 
diatur dengan logic high low dan modulasi lebar pulsa 
(PWM)[8]. 

 
                   Gambar 4. Driver Motor L298N 

RTC(Real Time Clock) 
Real Time Clock (RTC) merupakan sebuah module yang 
berfungsi untuk mengakses waktu, kelender dan data. 
Module yang digunakan adalah DS3231[9]. 

 
                                 Gambar 5. RTC 

 
Motor DC 

Motor DC adalah motor yang menggunakan sumber 
tegangan DC dan digunakan untuk mengubah tenaga 
listrik menjadi tenaga mekanis. Komponen ini bekerja 
dengan prinsip electromagnet. Ketika sumber tegangan 
diberikan, medan magnet di bagian yang diam atau 
disebut stator akan terbentuk. Medan magnet ini akan 
membuat rotor atau bagian yang bergerak berputar dan 
tentu saja dapat dimanfaatkan untuk memutar benda lain 
misalnya roda[10]. 

 
Gambar 6. Motor DC 

II. METODE PENELITIAN 

Pada perencanaan alat ini metode perancangan alat  
terdiri dari blok diagram, rancangan mekanik dan  
flowchart yang saling berkaitan. 

 
A. Prinsip Kerja dan Blok Diagram  

Prinsip kerja prototipe robot pembersih lantai berbasis 
mikrokontroller dengan sensor ultrasonik ini bekerja  
dengan menggunakan baterai 7,4 VDC yang dimana 
berfungsi untuk menggerakkan motor DC, dan fan, serta 
vaccum cleaner. Pada rangkaian  prototipe robot 
pembersih lantai tedapat DC – DC Stepdown yang dimana 
berfungsi menurunkan tegangan dari 7,4VDC menjadi 
5VDC, dimana mikrokontroller bekerja pada tegangan 
5VDC langsung terhubung ke RTC yang berfungsi untuk 
penjadwalan kerja dari robot tersebut, dan sensor 
ultrasonik berfungsi untuk mendeteksi adanya hambatan 
pada jalan yang dilalui oleh robot tersebut. 

Langkah pertama untuk merencanakan pembuatan alat 
prototipe robot pembersih lantai berbasis mikrokontroller 
dengan sensor ultrasonik, yaitu dengan cara membuat 
blok  diagram, dimana blok diagram ini bertujuan untuk  
merancang sistem alat prototipe robot pembersih lantai 
berbasis mikrokontroller dengan sensor ultrasonik yang 
tentu nya  saling berkaitan berikut blok diagram alat 
tersebut. 
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Gambar 7. Blok Diagram Sistem 
 
Perancangan Alat 

Perancangan alat disini merupakan sebuah alat 
prototipe robot pembersih lantai berbasis mikrokontroller 
dengan sensor ultrasonik dengan panjang 50cm, dan lebar 
30cm, serta tinggi 20cm. 

 
Gambar 8. Rancangan Fisik Alat 

 
B. Diagram Alir (flowchart) Sistem 

Flowchart merupakan diagram alir dalam  perancangan 
program yang akan dibuat sesuai prinsip  kerja alat yang 
akan dihasilkan. Berikut rancangan  flowchart prototipe 
robot pembersih lantai berbasis mikrokontroller dengan 
sensor ultrasonik. 

 

                       Gambar 9. Flowchart 

III. HASIL DAN PEMBAHASAN 

Untuk membuktikan apakah  alat berjalan dengan baik 
maka perlu dilakukan pengujian. Adapun pengujian motor 
DC, fan, vaccum cleaner, dan driver, serta pengujian 
rangkaian keseluruhan pada prototipe robot pembersih 
lantai berbasis mikrokontroller dengan sensor ultrasonik. 
 
Pengujian Motor DC 

Pada robot tersebut tedapat motor DC yang berfungsi 
sebagai roda dari robot tersebut, robot ini juga terdapat 
motor DC yang berfungsi untuk mengepel lantai, dan 
motor DC juga terdapat pada pompa yang berfungsi untuk 
menumpahkan cairan pembersih lantai, serta pada alat ini 
motor DC terdapat pada fan yang berfungsi untuk 
mengeringkan lantai. 

Tabel  1.  Pengujian motor DC 

Nama Komponen  Tegangan(Volt) 

Roda Kanan 5,32 

Roda Kiri 5,32 

Pel1 4,07 

Pel2 4,08 
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Pompa1 4,22 

Pompa2 4,16 

Vakum 6,66 

Fan 6,42 

 
Pengujian Sensor Ultrasonik 

Pada robot tersebut terdapat sensor ultrasonik yang 
berfungsi untuk mendeteksi adanya hambatan pada saat 
robot bekerja. 

Tabel 2. Pengujian sensor ultrasonik 
 

Ultrasonik Mistar Error(%) 

4cm 4cm 0 

 
Pengujian Keseluruhan 

Pada pengujian ini robot di-setting bekerja pada pukul 
07.00 dan 17.00 agar dapat membersihkan serta mengepel 
lantai secara otomtis serta robot dapat mendeteksi 
halangan yang dilalui oleh jalur tersebut, maka daya yang 
dibutuhkan oleh robot tersebut: 

Tabel  3.   Pengujian keseluruhan 

 

Nama 
Komponen 

Tegangan(V
olt) 

Arus(Ampe
re) 

Daya(W
att) 

   

Roda Kanan 5,32 0,35 1,862   

Roda Kiri 5,32 0,35 1,862   

Pel1 4,07 0,35 1,424   

Pel2 4,08 0,35 1,428   

Pompa1 4,22 0,35 1,477   

Pompa2 4,16 0,35 1,456   

Vakum 6,66 1 6,66   

Fan 6,42 0,09 0,577   

Ultrasonik 5 0,05 0,25   

RTC 5 0,048 0,24   
17,236 

 
Dari pengujian yang telah dilakukan, maka di dapatkan 

jumlah daya yang dibutuhkan pada prototipe robot 
pembersih lantai berbasis mikrokontroller dengan sensor 
ultrasonik sebesar 17,236 watt. Serta robot dapat 
mengepel dan mengeringkan lantai secara baik dengan 
jalur yang dilalui oleh robot seluas 1,5X1,5 meter petak 
persegi dengan waktu kerja selama 10 menit. 

IV. PENUTUP  

Berdasarkan dari hasil pengujian dan analisa pada  
pembuatan alat prototipe robot pembersih lantai berbasis 
mikrokontroller dengan sensor ultrasonik secara 
keseluruhan, maka dapat diperoleh kesimpulan seperti 
yang dijelaskan dibawah ini :  

Alat bekerja dengan baik sesuai jadwal yang telah 
ditentukan serta dapat membersihkan dan mengepel 
lantai secara baik. 
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