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Rancang Bangun Robot Bantu Perawat Pasien Covid 19 Kendali Jarak Jauh 

Berbasis Internet Of Things Dengan Mikrokomputer Raspberry Pi 

Abstrak 

Penelitian ini menjelaskan tentang penggunaan Raspberry Pi 3 B untuk membantu 

pengiriman barang yang penting dalam bidang kesehatan dan dapat digunakan 

dalam bidang industry lainnya. Penelitian ini bertujuan untuk membangun 

perangkat robot perawat secara otomatis yang sekaligus dapat digerakan secara 

remote dengan menggunakan teknologi internet untuk melakukan proses 

pengendalian robot menggunakan kendali jarak jauh. Penelitian dilakukan dengan 

membangun sebuah prototype robot serta integrasi sistem line follower serta 

kendali jarak jauh pada robot dengan bahasa pemrograman python. Penelitian ini 

memberikan kemampuan robot untuk menggerakan roda dengan mengikuti garis 

hitam yang dibaca oleh dua buah sensor infrared yang telah dibuat di lantai dan 

ditambah dengan fitur kendali jarak jauh yaitu kendali jalannya robot perawat 

yang digunakan untuk mengantarkan barang dan keperluan untuk pasien penyakit 

covid-19 dan juga dapat melakukan penampil multimedia, streaming video dan 

audio.  

 

Kata kunci: IoT, Raspberry Pi, line follower, Arduino Uno 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

 

Penyakit virus corona 2019 (corona virus disease/COVID-19) sebuah nama baru 

yang diberikan oleh Wolrd Health Organization (WHO) bagi pasien dengan infeksi 

virus novel corona 2019 yang pertama kali dilaporkan dari kota Wuhan, Cina pada 

akhir 2019. Penyebaran terjadi secara cepat dan membuat ancaman pandemi baru. 

Pada tanggal 10 Januari 2020, etiologi penyakit ini diketahui pasti yaitu termasuk 

dalam virus ribonucleid acid (RNA) yaitu virus corona jenis baru, betacorona virus 

dan satu kelompok dengan virus corona penyebab severe acute respiratory 

syndrome (SARS) dan middle east respiratory syndrome (MERS CoV). Penyebaran 

penyakit diketahui melalui droplet dan kontak dengan droplet. (Handayani, et al., 

2020) 

 

 Saat ini manusia berada di tengah apa yang disebut sebagai Revolusi 

Industri Keempat, di mana industri dan sektor di seluruh dunia sedang diubah 

menggunakan berbagai aplikasi robotik yang semakin saling berhubungan. Ada 

kondisi darurat yang muncul untuk melihat transisi serupa dalam perawatan 

kesehatan; hal ini didorong oleh dorongan untuk meningkatkan kualitas dan 

keamanan perawatan sekaligus mengontrol pengeluaran. Perkembangan yang 

terjadi saat ini telah mulai menggantikan aspek individu dari kinerja manusia 

dengan kemampuan robotik termasuk presisi (misalnya, Robot bedah), tugas 

logistik dan mekanis (misalnya, Robot layanan), dan tugas kognitif yang kompleks. 

(Cresswell, et al., 2018) 

 

Dalam pelayanan bidang kesehatan, keberadaan iot dapat sangat diandalkan dengan 

memberikan efisiensi dalam biaya serta waktu. Penggunaan IoT bisa di terapkaan 

untuk mengganti atau membantu beberapa sistem atau pekerjaan medis atau non 
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medis di dalam lingkungan rumah sakit. Keterbatasan tenaga medis dan waktu yang 

dibutuhkan  menjadi faktor penting dalam penanganan pasien. Jumlah pasien yang 

bertambah membuat personel perawat harus melakukan kinerja lebih untuk 

melayani setiap kebutuhan pasien yang ada.  

 

Permasalahan ini terus berlanjut dengan penyakit coronavirus yang dengan cepat 

dan mudah menular melalui kontak secara langsung. Petugas medis yang jumlahnya 

terbatas semakin kewalahan dengan sulitnya melakukan perawatan dan melakukan 

kontak dikarenakan potensi penularan yang besar.  

 

Maka oleh itu dibutuhkan sebuah robot yang dapat membantu meringankan tugas 

perawat dalam menangangi pasien dan mengurangi resiko penularan coronavirus 

dari pasien ke perawat. Robot dirancang khusus untuk memebantu perawat dalam 

mengurangi kontak dengan pasien coronavirus.  

 

Robot juga harus memiliki sensor yang terhubung dengan komputer dengan SOC 

(System On Chip) berguna untuk mengukur suhu pasien juga menggerakan roda 

untuk berjalan robot serta dibutuhkannya layar yang dapat digunakan perawat dan 

pasien untuk melihat dan berinteraksi dengan robot.  

 

Peran IoT dalam pengembangan robot ini menambah fungsi serta kinerja robot 

dalam melakukan tugas. Penambahan teknologi IoT dalam robot dapat membuat 

pengendalian robot yang tersistem dengan jarak jauh dalam jumlah yang massal 

bisa dilakukan. 

 

Dengan adanya perbedaan ini makan diciptakan robot covid 19 berbasis iot yang 

menggunakan raspberry pi yang bisa membantu penanganan pasien coronavirus 

jauh lebih mudah dan aman. 

 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang permasalahan yang telah diuraikan diatas, dapat diambil 

perumusahn masalahnya yaitu : 
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1.2.1. Bagaimana cara merancang sebuah robot nursing jarak jauh? 

1.2.2. Bagaimana cara mengoperasikan robot nursing jarak jauh? 

1.2.3. Bagaimana pengaplikasian robot nursing jarak jauh pada rumah sakit? 

 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan dilakukannya kegiatan ini adalah untuk melakukan implementasi, 

konfigurasi, dan analisis robot bantu perawat pasien covid 19 kendali jarak jauh 

berbasi IoT menggunakan mikrokomputer Raspeberry Pi 3B terhadap ruang pasien 

covid 19 dengan sistem operasi berbasis Raspberry OS. 

 

1.4 Manfaat Penelitian 

Manfaat dari penelitian Rancang Bangun Robot Bantu Perawat Pasien Covid 19 

Kendali Jarak Jauh Berbasis Internet of Things dengan Mikrokomputer Raspberry 

Pi adalah: 

a. Memudahkan perawat untuk melakukan pelayanan perawatan kesehatan 

pada pasien Covid 19 menggunakan robot yang dapat bekerja pada rumah 

sakit.  

b. Mengurangi resiko terkenanya virus Covid 19 dari pasien kepada perawat 

dengan mengurangi kontak fisik secara langsung dengan menggunakan 

bantuan pelayanan robot. 

 

1.5 Batasan Masalah 

Berdasarkan uraian latar belakang masalah di atas terdapat banyak sekali 

permasalahan yang belum terpecahkan, oleh karena itu makalah ini fokus 

membahas beberapa masalah yaitu : 

 

1. Mikroprosesor yang digunakan adalah Raspberry pi 3 B. 

2. Operating System yang digunakan adalah Raspberry Pi OS. 

3. Software yang digunakan Chromium, VNC Server dan VNC Viewer. 

4. Platform yang digunakan dalam video call adalah Jitsi Meet. 
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5. Bahasa pemprograman yang digunakan adalah Python. 

6. Layar penampil yang digunakan adalah LCD TFT 3.5 inch. 

7. Rangka yang menggunakan jemuran dari bahan alumunium. 

8. Sensor infrared yang digunakan adalah Line Follower TCRT5000, dan 

obstacle avoidance. 

9. Daya yang digunakan adalah aki dengan daya 6V/7.5A dan powerbank 

dengan daya 5V/2A. 

10. DC Motor yang digunakan menggunakan Dinamo dari mainan mobil aki. 

 

1.6 Metode Pelaksanaan 

Penelitian ini dilakukan dengan metode sebagai berikut : 

1) Studi Literatur 

Pengumpulan data dilakukan dengan mencari data atau informasi terkait 

masalah yang dijadikan topik penelitian melalui studi litelatur dari buku atau 

jurnal penelitian yang berhubungan dengan topik penelitian. 

 

2) Analisis Kebutuhan 

Pada tahap ini, dilakukan identifikasi serta pengumpulan alat dan bahan untuk 

membangun prototipe robot. 

 

3) Perancangan dan Implementasi  

Rancangan sistem terdiri dari rancangan input, process, output. Juga 

dilakukan pembuatan blok diagram dan diagram cara kerja (flowchart). Lalu 

dilanjutkan dengan melakukan pembuatan prototipe robot. 

 

4) Pengujian Sistem  

Pengujian rancang bangun dilakukan dengan beberapa tahapan, mulai dari 

pengujian jalan alat, sistem remote, pengujian komunikasi secara daring 

dengan pasiern, dan pengujian pengecekan suhu pasien.  

 

5) Analisis Sistem dan Dokumentasi 
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Setelah dilakukan rangkaian pengujian, maka dilakukan analisis hasil 

pengujian. Analisa yang dilakukan berkaitan dengan keefisienan an 

fungsionalitas sistem ini. Lalu dilakukan dokumentasi berupa foto atau video 

kegiatan untuk kepentingan penyusunan laporan.  

 

6) Penyusunan Laporan Penelitian 

Melakukan penyusunan laporan sesuai dengan pedoman yang ditentukan 

dengan bantuan arahan dari dosen pembimbing dan panitia skripsi. 

 



 

 

 

58 

 

BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Robot bantu perawat pasien Covid 19 kendali jarak jauh dapat diimplementasi 

menggunakan sensor line follower yang dipasang sebagai kendali jalannya robot 

secara otomatis yang terprogram pada Raspberry Pi 3B. Konfigurasi kendali jarak 

diperlukan untuk melakukan kendali atau kontrol pada medan yang lebih rumit 

dibantu dengan kamera yang dapat digunakan sebagai pengelihatan bagi pengendali 

robot. Dengan adanya layar LCD yang terpasang pada Raspberry Pi dapat 

memungkinkan pengendali robot dalam hal ini perawat untuk melakukan 

komunikasi dengan pasien melalui internet.  

 

Robot bantu perawat pasien Covid 19 kendali jarak jauh dapat memberikan 

kemudahan dalam mengantarkan barang serta mencegah penularan covid 19 dari 

pasien ke perawat. Namun, berdasarkan data yang didapatkan dari hasil pengujian 

yang telah dilakukan didapatkan beberapa kesalahn serta ketidak akuratan sensor 

pada jalannya roda yang menggerakan robot. Sedangkan untuk ketepatan agar 

sampainya robot pada tujuan diperlukannya keakuratan semaksimal mungkin dan 

memastikan bahwa robot sampai pada tujuan dan tidak berhenti di tengah jalan. 

Namun masalah ini dapat diselesaikan dengan mengganti kendali dari 

menggunakan sensor line follower dan beralih ke program untuk kendali jarak jauh 

yang dibarengi dengan penggunaan VNC Viewer dan Jitsi Meeting sehingga 

pengendali robot dapat melihat jalan yang sedang robot tempuh dan langsung 

berjalan ke tujuan.  

5.2 Saran 

Penelitian serta pengujian ini dilakukan dengan kondisi alat dan keuanan yang 

terbatas sehingga dapat dilakukan penelitian lebih lanjut untuk melihat keakuratan 

data serta alat yang didapat dengan penggunaan perangkat yang lebih baik seperti 

LCD yang memakan banyak pin pada Raspbeery Pi yang seharusnya dapat 
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digunakan untuk menambah sensor line follower atau sensor infrared suhu. 

Penelitian ini juga dilakukan dengan waktu yang terbatas sehingga hanya berfokus 

pada jalannya fungsi robot menggunakan Raspbeery Pi. Ada banyak pilihan ntuk 

penambahan pin pada Raspberry Pi dan membantu jalannya robot yaitu dengna 

penambahan mikrokontroler seperti Arduino Uno atau Mega yang dapat membantu 

kinerja Raspbeery Pi dan tidak bergantung pada satu mikrokomputer dalam 

menjalankan robot. 
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