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ABSTRAK  
 

Nama  : Tamira Prida Setya Ningrum 

Program Studi : Informatika 

Judul : Alat Penyapu Lantai dengan Sistem Kendali Perintah suara 

 

Lingkungan yang bersih sangat penting dalam menjaga kesehatan manusia. 

Kebersihan rumah tangga, khususnya kebersihan lantai dari debu dan partikel kecil, 

menjadi semakin mudah dengan kemajuan teknologi robotika. Meskipun robot 

pembersih lantai sudah banyak digunakan, kebanyakan hanya mampu membersihkan 

debu dan kotoran biasa, belum optimal untuk membersihkan logam kecil seperti 

jarum, peniti, dan paku yang berpotensi membahayakan. Penelitian ini 

mengembangkan robot pembersih lantai dengan sistem kendali perintah suara yang 

mampu membersihkan logam kecil. Robot ini dilengkapi dengan sensor untuk 

mendeteksi halangan dan modul Bluetooth HC-05 untuk menerima perintah suara 

melalui aplikasi Bluetooth Control. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem 

sensor efektif menghentikan robot saat mendeteksi halangan dalam jarak 20 cm 

dengan tingkat keberhasilan 100%, dan tingkat kesalahan deteksi perintah suara rata-

rata 32%, menunjukkan kebutuhan untuk peningkatan akurasi. Efisiensi pembersihan 

logam tertinggi adalah untuk paku (37%), peniti (38%), dan jarum (25%), dengan 

efisiensi yang dipengaruhi oleh desain alat yang miring. Saran untuk peningkatan 

meliputi penyesuaian desain alat agar magnet depan dan belakang sejajar, penggunaan 

magnet lebih kuat, pengujian lebih lanjut di berbagai kondisi lingkungan, dan 

pengembangan sistem pergerakan otomatis saat mendeteksi halangan. Penelitian ini 

diharapkan dapat membantu meringankan pekerjaan rumah tangga, serta membuat 

proses menyapu lantai lebih efektif dan menyenangkan. 

 

Kata Kunci: Robot, Penyapu Lantai, Sensor Ultrasonik, Arduino Uno, Bluetooth 
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ABSTRACT  
 

Name  : Tamira Prida Setya Ningrum 

Department  : Informatics 

Title : Floor Sweeper with Voice Command Control System 

 

A clean environment is very important in maintaining human health. 

Household hygiene, especially the cleanliness of floors from dust and small particles, 

has become easier with the advancement of robotics technology. Although floor 

cleaning robots have been widely used, most of them are only able to clean ordinary 

dust and dirt, not optimal for cleaning small metals such as needles, pins, and nails 

that are potentially harmful. This research develops a floor cleaning robot with a voice 

command control system that is able to clean small metals. The robot is equipped with 

sensors to detect obstacles and an HC-05 Bluetooth module to receive voice 

commands through the Bluetooth Control app. The test results show that the sensor 

system effectively stops the robot when it detects obstacles within 20 cm with a 

success rate of 100%, and an average voice command detection error rate of 32%, 

indicating the need for improved accuracy. The highest metal cleaning efficiency is 

for nails (37%), pins (38%), and needles (25%), with efficiency affected by the 

skewed design of the tool. Suggestions for improvement include adjusting the design 

of the tool so that the front and rear magnets are aligned, the use of stronger magnets, 

further testing in various environmental conditions, and the development of an 

automatic movement system when detecting obstacles. This research is expected to 

help ease household chores, as well as make the process of sweeping the floor more 

effective and enjoyable. 

Keywords: Robot, Floor Sweeper, Ultrasonic Sensor, Arduino Uno, Bluetooth 
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