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ABSTRAK

Robot mobil memiliki banyak kegunaan baik dari segi edukasi maupun
industri, yang tentunya memiliki beberapa kelebihan dan kekurangan masing-
masing. Salah satu kekurangan dari robot mobil ini seperti saat baterai dari
robot habis maka harus diisi ulang secara manual oleh manusia, maka dibuatlah
“Sistem Docking Otomatis pada Robot Mobil berbasis Mikrokontroller Arduino”
untuk meningkatkan efisiensi pengisian baterai robot mobil. Sistem Docking
Otomatis adalah suatu sistem yang berfungsi untuk menentukan dimana letak
dock (tempat pengisian untuk robot mobil) yang dapat meningkatkan efektifitas
dalam penggunaan robot mobil dikarenakan dengan metode ini robot mobil bisa
menentukan dimana letak posisi dock terdekat dan segera melakukan pengisian
daya ketika baterai sudah mulai habis dengan bantuan dari sensor kompas sebagai
penunjuk arah dan rotary encoder sebagai penunjuk lokasi robot untuk
menentukan letak dock. Hasil pengujian dengan menggunakan Trial Error dengan
parameter kapasitas baterai dari 80% = 10,8V sampai 45% = 6,08V diperolehlah
nilai efisien ketika robot mulai kehabisan daya baterai yaitu 60% = 8,1V. Nilai
60% ini bisa dibuat acuan program saat robot mau ke dock. Robot ini dapat
mencari rute tercepat menuju dock dengan tingkat keberhasilan sebesar 62,5%
karena dilengkapi sensor kompas sebagai penunjuk arah sehingga bisa
mengetahui posisi dock.

Kata Kunci : Kompas, Robot Mobil, Sistem Docking Otomatis.



ABSTRACT

Robot cars have many uses both in terms of education and industry, which
of course has several advantages and disadvantages of each. One of the
disadvantages of this car robot is that when the battery from the robot runs out it
must be manually recharged by humans, so an Automatic Docking System was
created on the Arduino Microcontroller-based Robot Car to increase the
efficiency of charging the robot car battery. Automatic Docking System is a
system that serves to determine where the dock (charging place for robot cars)
can increase effectiveness in the use of robot cars because with this method the
robot car can determine where the nearest dock position is and immediately
charge when the battery has started run out with the help of a compass sensor as
a pointer and a rotary encoder as a pointer to the location of the robot to
determine the location of the dock. The test results using a Trial Error with a
battery capacity parameter from 80% = 10.8V to 45% = 6.08V obtained an
efficient value when the robot starts to run out of battery power that is 60% =
8.1V. This 60% value can be made as a program reference when the robot wants
to dock. This robot can finding the fastest route to the dock with a success rate of
62.5% because it is equipped with a compass sensor as a direction so that it can
know the position of the dock.

Keywords: Determination of the Closest Distance, Car Robot, Automatic Docking

System.
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