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Penerapan Sistem Safe Distance Warning Pada Remote Prototipe Robot Mobil 

Pintar “ROMISAFE” Menggunakan MIT APP Inventor 

 

Abstrak 

 

Seiring bertambahnya jumlah kendaraan di Indonesia, teknologi dalam keamanan 

berkendara pun semakin meningkat. Mobil pintar yang kini sudah dilengkapi dengan 

sistem keamanan yang canggih. Diantaranya adalah sistem Safe Distance Warning, yang 

memiliki fungsi keamanan dalam berkendara memberikan peringatan ketika ada benda 

yang berada pada bagian depan mobil. Untuk itu dirancanglah, sebuah prototipe robot 

mobil pintar "ROMISAFE" yang terinspirasi dari mobil pintar yang telah ada. Robot 

dirancang agar dapat digerakkan dengan aplikasi pada smartphone menggunakan MIT 

App Inventor. Sistem komunikasi yang digunakan aplikasi MIT App Inventor dengan robot 

adalah komunikasi bluetooth, yang dapat menggerakkan robot dengan jarak lurus tanpa 

penghalang sejauh ± 30 m memiliki persentase data yang diterima sebesar 100% dengan 

delay 1.47 detik. Sedangkan pada ruangan tertutup dapat dikendalikan dengan jarak ± 5 

m memiliki delay 1 detik. Pada aplikasi terdapat opsi mode otomatis dan non-otomatis, 

untuk menggerakkan robot secara non-otomatis terdapat fungsi Safe Distance Warning 

ketika robot akan digerakkan maju. Mode otomatis memiliki 2 mode yaitu ACC dan LDWS. 

Bila salah satu sistem otomatis diaktifkan, robot akan bergerak sesuai dengan mode yang 

diaktifkan. 

 

Kata kunci: Adaptive Cruise Control; Bluetooth; Lane Departure Warning System ; 

Safe Distance Warning; MIT App Inventor 

  



 
 

Implementation of Safe Distance Warning System on Remote Prototype of Smart Robot 

Car 'ROMISAFE' Using MIT APP Inventor 

 

Abstract 

 

As the number of vehicles in Indonesia increases, so does the technology in driving safety. 

Smart cars are now equipped with sophisticated safety systems. Among them is the Safe 

Distance Warning system, which has a safety function in driving to provide warnings when 

there are objects in front of the car. For this reason, a smart car robot prototype 

"ROMISAFE" was designed, inspired by existing smart cars. The robot is designed to be 

driven by an application on a smartphone using MIT App Inventor. The communication 

system used by the MIT App Inventor application with the robot is bluetooth communication, 

which can move the robot with a straight distance without obstacles as far as ± 30 m has a 

percentage of data received of 100% with a delay of 1.47 seconds. While in a closed room 

can be controlled with a distance of ± 5 m has a delay of 1 second. In the application there 

are automatic and non-automatic mode options, to move the robot non-automatically there 

is a Safe Distance Warning function when the robot will be moved forward. Automatic mode 

has 2 modes, namely ACC and LDWS. When one of the automatic systems is activated, the 

robot will move according to the activated mode. 

 

Keyword: Adaptive Cruise Control; Bluetooth; Lane Departure Warning System ; Safe 

Distance Warning; MIT App Inventor 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Robot mobil pintar merupakan salah satu inovasi dalam industri otomotif 

yang berkembang pesat. Robot mobil pintar dikembangkan dengan tujuan untuk 

memberikan kenyamanan dan keamanan dalam berkendara. Salah satu hal yang 

perlu diperhatikan dalam pengembangan robot mobil pintar adalah penerapan 

sistem keamanan aktif (Active Safety System) yang dapat membantu pengemudi 

dalam menghindari terjadinya kecelakaan (Achmad et al., 2023). 

Dalam beberapa tahun terakhir, teknologi Active Safety System semakin 

berkembang dan banyak diimplementasikan pada kendaraan modern. Hal ini karena 

jumlah kecelakaan lalu lintas yang terjadi semakin meningkat dan memakan banyak 

korban jiwa. Dengan adanya teknologi ini, diharapkan dapat mengurangi resiko 

terjadinya kecelakaan dan meningkatkan keselamatan dalam berkendara. Oleh 

karena itu, penting untuk memahami dan mengaplikasikan teknologi Active Safety 

System dalam kendaraan yang digunakan (Savino et al., 2020). 

Sistem keamanan aktif yang dapat diterapkan pada robot mobil pintar 

meliputi beberapa teknologi, salah satunya adalah Safe Distance Warning berfungsi 

untuk memberikan peringatan kepada pengemudi ketika jarak antara mobil dengan 

kendaraan di depan terlalu dekat. Untuk menerapkan sistem keamanan Safe 

Distance Warning pada robot mobil pintar, dibutuhkan komponen Sensor 

Ultrasonik HC-SR04 untuk mendeteksi jarak kondisi depan robot dengan benda 

lain. 

Dalam skripsi yang akan dibuat, merancang robot bernama “ROMISAFE”. 

“ROMISAFE” merupakan prototipe robot mobil pintar yang dilengkapi dengan 

teknologi Active Safety System, serta pada perancangan robot “ROMISAFE” 

terdapat aplikasi smartphone yang berfungsi sebagai remote dan terhubung dengan 

Bluetooth pada Raspberry pi yang merupakan bagian dari robot “ROMISAFE”. 

Aplikasi ini dapat mengaktifkan akses fitur-fitur sistem keamanan aktif (Active 

Safety System) pada robot mobil pintar, yaitu Safe Distance Warning pada saat robot 

bergerak secara mode non-otomatis (bergerak diatur oleh pengguna) memantau dan 

mengontrol robot mobil pintar dari jarak jauh, termasuk memeriksa data sensor 
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serta memberikan perintah untuk menghindari hambatan yang muncul. Pada mode 

otomatis terdapat fitur LDWS (Lane Departure Warning System) dan ACC 

(Adaptive Cruise Control) bila salah satu fitur aktif, maka fitur yang lain tidak dapat 

diaktifkan termasuk mode non-otomatis. Dengan adanya teknologi-teknologi 

seperti Lane Departure Warning System, Safe Distance Warning, dan Adaptive 

Cruise Control, robot mobil pintar "ROMISAFE" memiliki filosofi keselamatan 

"Safe Drive". Diharapkan dengan adanya inovasi ini, “ROMISAFE” dapat menjadi 

awal dalam membuat robot pintar yang suatu saat dapat diwujudkan menjadi mobil 

pintar secara nyata. Dengan fitur yang dapat membantu mengurangi risiko 

kecelakaan di jalan tol dan meningkatkan keselamatan dalam berkendara. 

Penerapan sistem keamanan aktif pada robot mobil pintar "ROMISAFE" 

diharapkan dapat menjadi media pembelajaran untuk mengetahui cara 

meningkatkan keamanan dalam berkendara, khususnya pada jalan tol yang 

memiliki risiko kecelakaan yang lebih tinggi melalui bentuk prototipe. Selain itu, 

pengembangan robot mobil pintar dengan sistem keamanan aktif juga dapat 

membantu mengurangi tingkat kecelakaan lalu lintas dan mereduksi jumlah korban 

jiwa akibat kecelakaan. Oleh karena itu, pengembangan robot mobil pintar dengan 

penerapan sistem keamanan aktif merupakan suatu inovasi yang penting untuk terus 

dikembangkan. 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan uraian dari latar belakang dapat dirumuskan permasalahan 

sebagai berikut: 

a. Bagaimana konfigurasi sistem akuisisi dan transmisi data pada Sensor 

Ultrasonik HC-SR04 sebagai implementasi Safe Distance Warning pada 

prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE”? 

b. Bagaimana cara mengintegrasikan aplikasi smartphone melalui bluetooth 

untuk mengaktifkan sistem Active Safety System pada prototipe robot mobil 

pintar “ROMISAFE” secara otomatis atau non-otomatis?  

1.3 Batasan Masalah 

Dalam pembahasan tugas akhir ini, terdapat batasan masalah untuk 

memfokuskan pembahasan. Berikut batasan masalah yang diterapkan: 
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a. Aplikasi yang digunakan untuk menggerakkan robot dibuat dengan MIT 

APP Inventor; 

b. Komunikasi Robot dengan smartphone menggunakan komunikasi 

Bluetooth; 

c. Tugas akhir ini difokuskan pada pengimplementasian sistem Safe Distance 

Warning pada prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE” menggunakan 

Sensor Ultrasonik HC-SR04; 

d. Sistem Safe Distance Warning yang diimplementasikan hanya untuk 

kendaraan di depan prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE”; 

e. Variabel yang diukur adalah jarak kendaraan terhadap kondisi di depan 

prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE”; 

f. Algoritma program sistem yang ada pada prototipe mobil pintar akan 

diimplementasikan pada sebuah mikrokomputer berupa Raspberry Pi 3 

Model B dan memberikan informasi pada aplikasi smartphone; 

g. Aplikasi smartphone yang terhubung dengan Bluetooth pada saat mode non-

otomatis digunakan untuk menggerakkan prototipe robot mobil pintar 

“ROMISAFE” dengan aplikasi smartphone dan mengatur prototipe robot 

mobil pintar “ROMISAFE”  dalam mode otomatis yaitu Lane Departure 

Warning System (LDWS) atau Adaptive Cruise Control (ACC); 

h. Pemasangan alat akan dilakukan pada prototipe mobil pintar dan pengujian 

akan dilakukan pada lingkungan simulasi di dalam ruangan. 

i. Uji coba dan evaluasi dilakukan untuk mengetahui tingkat keberhasilan dari 

penggunaan aplikasi smartphone untuk mengendalikan robot dan 

implementasi Sistem Safe Distance Warning pada prototipe robot mobil 

pintar “ROMISAFE”; 

j. Hasil yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah prototipe robot mobil 

pintar “ROMISAFE” yang dilengkapi dengan teknologi Safe Distance 

Warning(SDW), Lane Departure Warning System (LDWS), dan Adaptive 

Cruise Control (ACC). LDWS diharapkan mampu memberikan peringatan 

saat terdeteksi kecenderungan keluar jalur, sedangkan ACC mampu 

mengatur kecepatan kendaraan secara otomatis dengan mempertimbangkan 

jarak kendaraan di depannya dan posisinya terhadap jalur yang sedang 
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dilalui. Dengan demikian, diharapkan prototipe robot mobil pintar dapat 

meningkatkan sistem keamanan di jalan tol. 

1.4 Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

1. Menerapkan Safe Distance Warning pada prototipe robot mobil pintar 

menggunakan Sensor Ultrasonik HC-SR04 pada sistem kendali robot 

mobil pintar untuk memberi peringatan melalui aplikasi ketika robot 

tidak berada pada jarak yang aman dari kendaraan lain di depan robot. 

2. Mengintegrasikan aplikasi smartphone dengan Bluetooth untuk 

mengontrol sistem Active Safety System pada robot mobil pintar secara 

otomatis atau non-otomatis. 

1.5 Luaran 

Adapun luaran yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

1. Laporan tugas akhir dan jurnal ilmiah yang dapat menyediakan 

informasi terkait dengan prototipe robot mobil pintar yang telah dibuat; 

2. Paten Sederhana / HAKI terkait dengan Sistem Safe Distance Warning 

pada prototipe robot mobil pintar “ROMISAFE” dengan menggunakan 

Aplikasi smartphone dan Sensor Ultrasonik HC-SR04 sebagai 

implementasi dari teknologi instrumentasi dan kontrol industri; 

3. Prototipe robot mobil pintar yang dilengkapi dengan teknologi Sistem 

Active Safety System sebagai kontribusi terhadap peningkatan 

keselamatan pengguna jalan tol dengan menyediakan solusi alternatif 

yang diharapkan ke depannya dapat dikembangkan dengan bekerja 

sama dengan pihak yang berkepentingan; 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Kesimpulan yang didapat berdasarkan hasil pengujian dan analisis yaitu 

sebagai berikut: 

1. Robot dapat dikendalikan oleh aplikasi tanpa penghalang dengan jarak. Dari 

pengujian yang telah dilakukan smartphone dan robot dengan 3 pengujian. 

Robot dapat dikendalikan oleh smartphone dari jarak ± 30 m dengan 

persentase data diterima 100% walau memiliki delay 1.47 detik. Saat 

kondisi robot berbeda ruangan yang terhalang tembok dengan kondisi pintu 

atau ruangan terbuka, smartphone masih dapat mengendalikan robot dengan 

jarak maksimal ± 8 m yang memiliki delay 0.47 detik. Pada kondisi robot 

dan smartphone yang berbeda ruangan serta kondisi ruangan tertutup, 

smartphone dapat mengendalikan robot dengan jarak maksimal ± 5 m serta 

delay 1 detik setiap pengiriman data. 

2. Dari pengujian Mode Acc dapat berjalan dengan baik, hanya saja data 

informasi yang disampaikan ke aplikasi tidak sepenuhnya terkirim dengan 

baik. Data yang didapatkan memiliki rata-rata = (95,8%+97,02%)/2. Nilai 

rata-ratanya adalah 96,41%. Aplikasi dapat berfungsi dengan baik dengan 

keakuratan menyimpan data dengan MIT App Inventor sebagai datalogger 

sebesar 96,41% data dapat tersimpan. Data yang tidak tersimpan 

dipengaruhi dengan format pengiriman data yang kurang tepat, sehingga 

data yang dibaca pada aplikasi tidak dapat tersimpan karena tidak sesuai 

dengan data yang seharusnya dapat disimpan.  

3. Pada mode otomatis LDWS, robot bergerak maju lurus dengan kecepatan 

konstan dan bergerak mengikuti garis yang ada. Bila webcam tidak 

mendeteksi adanya garis maka robot akan keluar dari mode LDWS. 

4. Aplikasi dapat digunakan sebagai remote yang mengendalikan prototipe 

robot mobil pintar “ROMISAFE” serta menghubungkan dan memutuskan 

komunikasi bluetooth antara smartphone dengan robot. Kedua sistem 

otomatis yang ada, dapat diaktifkan dan menggerakkan robot sesuai fungsi 
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yang diaktifkan, Robot dapat kembali digerakkan dengan aplikasi ketika 

fungsi robot otomatis yang diaktifkan telah dalam kondisi keluar dari mode 

tersebut. 

5.2 Saran 

Adapun saran yang dapat diberikan untuk perbaikan penelitian 

dalam skripsi ini dimasa yang akan datang adalah sebagai berikut: 

1. Menggabungkan fungsi Mode ACC dan Mode LDWS. Agar robot dapat 

bergerak mengikuti garis dan menjaga jarak dengan benda yang ada di 

depan robot. 

2. Menampilkan hasil webcam pada aplikasi agar lebih mudah untuk melihat 

pembacaan webcam. 

3. Untuk penyimpanan data yang diterima oleh aplikasi, harus dipastikan 

pengirimannya benar dan sesuai dengan format yang diatur pada blok MIT 

App Inventor. 
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Lampiran  2. Dokumentasi Pengujian Alat di Laboratorium 

 

Gambar Lampiran  1. Dokumentasi Ketika penulis menghubungkan Aplikasi dengan robot 

 

Gambar Lampiran  2. Dokumentasi Ketika penulis menggerakan Aplikasi dengan robot 

 

Gambar Lampiran  3. Gambar penulis dengan kelompok tim tugas akhir 
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Gambar Lampiran  4. Gambar ketika robot keluar dari Mode ACC  

 

Gambar Lampiran  5. Ketika robot bergerak dengan Mode LDWs 

 

Gambar Lampiran  6. Ketika penulis melakukan pengujian pengiriman data dengan bluetooth 
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Lampiran  3. Program yang digunakan 

import bluetooth  

import cv2 

import RPi.GPIO as GPIO 

import numpy as np 

import time 

import datetime 

 

#Inisialisasi port bluetooth yang digunakan 

server_sock=bluetooth.BluetoothSocket(bluetooth.RFCOMM)  

port = 22 

server_sock.bind(("",port))  

server_sock.listen(1)  

client_sock,address = server_sock.accept()  

print ("Koneksi dibuat dengan: ", address)  

current_time2 = datetime.datetime.now() 

client_sock.send(b'Start') 

print (f"{current_time2} - Terhubung") 

time.sleep(0.2) 

 

# Inisialisasi GPIO 

GPIO.setmode(GPIO.BCM) 

# Mematikan Peringatan yang ada 

GPIO.setwarnings(False) 

 

# GPIO Pins untuk kendali motor 

rightFwd = 17 

rightRev = 22 

leftFwd = 23 

leftRev = 24 

ENA = 4 

ENB = 13 

# GPIO Pins untuk sensor garis 

left_line_sensor_pin = 5 

right_line_sensor_pin = 6 

# GPIO Pin untuk buzzer 

buzzer_pin = 19 

# GPIO Pins untuk Sensor Ultrasonik 
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trigger_pin = 21 

echo_pin = 20 

 

# Inisialisasi GPIO 

GPIO.setup(rightFwd, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(rightRev, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(leftFwd, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(leftRev, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(left_line_sensor_pin, GPIO.IN) 

GPIO.setup(right_line_sensor_pin, GPIO.IN) 

GPIO.setup(buzzer_pin, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(ENA, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(ENB, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(trigger_pin, GPIO.OUT) 

GPIO.setup(echo_pin, GPIO.IN) 

#inisialisasi awal motor 

GPIO.output(leftFwd, False) 

GPIO.output(leftRev, False) 

GPIO.output(rightFwd, False) 

GPIO.output(rightRev, False) 

 

#PWM Initialization 

rightMotorFwd = GPIO.PWM(rightFwd, 75) 

leftMotorFwd = GPIO.PWM(leftFwd, 75) 

rightMotorRev = GPIO.PWM(rightRev, 75) 

leftMotorRev = GPIO.PWM(leftRev, 75) 

rightMotorFwd.start(30) 

leftMotorFwd.start(30) 

rightMotorRev.start(30) 

leftMotorRev.start(30) 

 

setpoint=320 

# Fungsi untuk menggerakkan motor maju 

def move_forward(): 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(75) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(75) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 
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# Fungsi untuk menggerakkan motor mundur 

def move_backward(): 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(75) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(75) 

# Fungsi untuk menggerakkan motor ke kanan 

def turn_left(): 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(75) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(75) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

# Fungsi untuk menggerakkan motor ke kiri 

def turn_right(): 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(75) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(75) 

# Fungsi untuk menghentikan motor 

def stop_motor(): 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

 

# Inisialisasi PWM untuk buzzer 

buzzer_pwm = GPIO.PWM(buzzer_pin, 100)  # PWM pada pin GPIO 18 dengan frekuensi 100 

Hz 

#Fungsi untuk mengaktifkan buzzer 

def buzz_on(power=100): 

    buzzer_pwm.start(power) 

#Fungsi untuk menomaktifkan buzzer 

def buzz_off(): 

    buzzer_pwm.stop() 

# Fungsi untuk membaca sensor garis kiri 

def read_left_line_sensor(): 

    return GPIO.input(left_line_sensor_pin) 

# Fungsi untuk membaca sensor garis kanan 
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def read_right_line_sensor(): 

    return GPIO.input(right_line_sensor_pin) 

def line_process(left_line, right_line): 

    #Jika kedua sensor garis mendeteksi garis 

    if left_line ==0 and right_line==0: 

        #stop_motor() 

        buzz_on() 

        time.sleep(0.2) 

        cv2.putText(image, "Keluar Jalur", (50,50), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 1, 

(0,0,255), 2) 

    elif left_line == 0: 

        buzz_off() 

        time.sleep(0.2) 

        cv2.putText(image, "Lewat Garis Kanan", (50,50), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 1, 

(0,0,255), 2) 

    elif right_line == 0: 

        buzz_off() 

        time.sleep(0.2) 

        cv2.putText(image, "Lewat Garis Kiri", (50,50), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 1, 

(0,0,255), 2) 

    else:  

        buzz_off() 

        cv2.putText(image, "Berada di Jalur", (50,50), cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 1, 

(0,255,0), 2) 

def baca_jarak(): 

    # Kirim pulsa trigger ke sensor ultrasonik 

    GPIO.output(trigger_pin, True) 

    time.sleep(0.00001) 

    GPIO.output(trigger_pin, False) 

    # Tunggu hingga sinyal echo menjadi HIGH 

    pulse_start = time.time() 

    while GPIO.input(echo_pin) == 0: 

        pulse_start = time.time() 

    # Tunggu hingga sinyal echo menjadi LOW 

    pulse_end = time.time() 

    while GPIO.input(echo_pin) == 1: 

        pulse_end = time.time() 

    # Hitung durasi pulsa untuk menghitung jarak 
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    pulse_duration = pulse_end - pulse_start 

    jarak = pulse_duration * 17150  # Menghitung jarak dalam cm, kecepatan suara sekitar 34300 

cm/s 

    return jarak 

def motor (pwm, error): 

    if -20 <= error <= 20 : 

        print ('lurus') 

        move_forward() 

                 

    elif error > 21 : 

        print ('kiri') 

        turn_left() 

 

    elif error < -21 : 

        print ('kanan') 

        turn_right() 

kp = 0.2 

def mundur_kanan(): 

    print ('MUNDUR KANAN') 

    turn_left() 

def mundur_kiri(): 

    print ('MUNDUR KIRI') 

    turn_right()   

# Memulai PWM buzzer 

buzzer_pwm.start(0)  # Duty cycle awal 0 (mati) 

cap = cv2.VideoCapture(0) 

while True: 

 data = client_sock.recv(1024)  

 recvdata = data.decode() 

 jarak_cm = baca_jarak() 

 time.sleep(0.2) 

 if (recvdata == "U" and jarak_cm <= 8): 

  #Robot tidak dapat bergerak maju ketika jarak kurang dari atau sama dengan 8 

cm 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'tidak maju') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot tidak maju") 
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  stop_motor() 

 elif (recvdata == "U" ): 

  #Menggerakkan robot maju ketika jarak lebih 8 cm 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'maju') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot bergerak maju") 

  move_forward() 

 elif (recvdata == "D"): 

  #Menggerakkan robot mundur 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'mundur') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot bergerak mundur") 

  move_backward() 

 elif (recvdata == "R"): 

  #Menggerakkan robot belok ke kanan 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'kanan') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot belok ke kanan") 

  turn_right() 

 elif (recvdata == "L"): 

  #Menggerakkan robot belok ke kiri 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'kiri') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot belok ke kiri") 

  turn_left() #Robot belok ke kiri 

 elif (recvdata == "S"): 

  #Menggerakkan robot berhenti 

  time.sleep(0.2) 

  client_sock.send(b'stop') 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Robot berhenti bergerak") 

  stop_motor() #Robot berhenti 

 elif (recvdata == "ACC"):  

  #Mode otomatis ACC aktif 
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  time.sleep(0.2) 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Mode acc diaktifkan") 

  time.sleep(0.1) 

  while True: 

   # Baca jarak dari sensor ultrasonik 

   jarak_cm = baca_jarak() 

   # Format hasil jarak dengan dua angka di belakang koma 

   jarak_formatted = "{:.2f}".format(jarak_cm) 

   current_time = datetime.datetime.now() 

   print (f"{current_time} - {jarak_formatted}, cm") 

   client_sock.send(jarak_formatted) 

   if jarak_cm <= 10: 

    stop_motor() 

    time.sleep(0.3) 

    client_sock.send(b'stp') 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Ada benda di depan") 

    time.sleep(0.3) 

    client_sock.send(b'quitacc') 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Keluar dari mode ACC") 

    time.sleep(0.3) 

    break 

   elif jarak_cm <= 20:  # Jarak antara 8 cm hingga 20 cm 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(25) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(25) 

    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    time.sleep(0.3) 

    client_sock.send(b'kec1') 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Kecepatan Sedang") 

     

   else:  # Jarak lebih dari 20 cm 

    rightMotorFwd.ChangeDutyCycle(35) 

    rightMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    leftMotorFwd.ChangeDutyCycle(35) 
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    leftMotorRev.ChangeDutyCycle(0) 

    time.sleep(0.3) 

    client_sock.send(b'kec2') 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Kecepatan Cepat") 

     

   time.sleep(0.3) 

 elif (recvdata == "LDWS"):  

  #Mode otomatis LDWS aktif 

  time.sleep(0.2) 

  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Mode ldws diaktifkan") 

  while(1): 

   _, image = cap.read() 

   cv2.line(image, (320, 0), (320, 360),(0,255,0),1) 

   error = 0 

   roi1 = image[200:250, 1:320] 

   roi2 = image[200:250, 321:640] 

   whiteline1= cv2.inRange(roi1, (180,180,180), (255,255,255)) 

   whiteline2= cv2.inRange(roi2, (180,180,180), (255,255,255)) 

   kernel = np.ones((3,3), np.uint8) 

   whiteline1 = cv2.erode(whiteline1, kernel, iterations=5) 

   whiteline1 = cv2.dilate(whiteline1, kernel, iterations=9) 

   whiteline2 = cv2.erode(whiteline2, kernel, iterations=5) 

   whiteline2 = cv2.dilate(whiteline2, kernel, iterations=9)    

   contours, hierarchy = 

cv2.findContours(whiteline1.copy(),cv2.RETR_TREE,cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 

   contours2, hierarchy2 = 

cv2.findContours(whiteline2.copy(),cv2.RETR_TREE,cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 

   cv2.drawContours(roi1,contours,0,(0,0,255),2) 

   cv2.drawContours(roi2,contours2,0,(0,0,255),2) 

   cv2.line(image, (320, 0), (320, 360),(0,255,0),1) 

   #Baca sensor garis 

   left_line = read_left_line_sensor() 

   right_line= read_right_line_sensor() 

       

   line_process(left_line, right_line) 

   if len(contours) == 0 and len(contours2) == 0 : 
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    stop_motor() 

    buzz_off() 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Keluar dari mode LDWS.") 

    client_sock.send(b'qLDWS') 

    cv2.destroyAllWindows() 

    break 

   elif len(contours) & len(contours2) > 0 : 

    c = max(contours, key = cv2.contourArea) 

    c2 = max(contours2, key = cv2.contourArea) 

    M = cv2.moments(c) 

    M2 = cv2.moments(c2) 

    cx = int(M['m10']/M['m00']) 

    cy = int(M['m01']/M['m00']) 

    cx2 = int(M2['m10']/M2['m00']) 

    cy2 = int(M2['m01']/M2['m00']) 

    cv2.rectangle(roi1,(cx-20,cy-

20),(cx+20,cy+20),(0,255,0),2) 

    cv2.rectangle(roi2,(cx2-20,cy2-

20),(cx2+20,cy2+20),(0,255,0),2) 

    error = setpoint - (cx+cx2) 

    pwm = abs(kp * error) 

    motor(pwm, error) 

   elif len(contours2) == 1 : 

    mundur_kanan() 

   elif len(contours) == 1 : 

    mundur_kiri() 

   cv2.imshow("Computer Vision with OpenCV", image) 

   key = cv2.waitKey(1) & 0xFF  

   if key == ord("q"): 

    stop_motor() 

    buzz_off() 

    current_time2 = datetime.datetime.now() 

    print (f"{current_time2} - Keluar dari mode LDWS.") 

    client_sock.send(b'qLDWS') 

    cv2.destroyAllWindows() 

    break 

 elif (recvdata == "Q"): 
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  current_time2 = datetime.datetime.now() 

  print (f"{current_time2} - Sambungan terputus dan selesai.") 

  break 

 else: 

  print("next") 

 time.sleep(0.3) 

 current_time1 = datetime.datetime.now() 

 jarak_formatted = "{:.2f}".format(jarak_cm) 

 current_time2 = datetime.datetime.now() 

 print(current_time2, jarak_formatted) 

 client_sock.send(jarak_formatted) 

cv2.destroyAllWindows() 

cap.release() 

client_sock.close()  

server_sock.close() 

GPIO.cleanup() 

 

  



 

101 

Lampiran  4 Dokumentasi Data Uji coba pertama Mode Acc 

No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

1 12.17.45 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.45 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

2 12.17.45 34.86, cm 12.17.45 Nilai jarak: 34.86 Berhasil 

3 12.17.45 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.45 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

4 12.17.45 25.57, cm 12.17.46 Nilai jarak: 25.57 Berhasil 

5 12.17.46 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

6 12.17.46 17.90, cm 12.17.46 Nilai jarak: 17.90 Berhasil 

7 12.17.46 
Kecepatan 

Sedang 
12.17.46 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

8 12.17.47 11.64, cm 12.17.47 Nilai jarak: 11.64 Berhasil 

9 12.17.47 
Kecepatan 

Sedang 
12.17.47 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

10 12.17.47 7.40, cm 12.17.47 Nilai jarak: 7.40 Berhasil 

11 12.17.48 
Ada benda di 

depan 
12.17.48 Robot berhenti Berhasil 

12 12.17.48 
Keluar dari 

mode ACC 
12.17.48 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

13 12.17.48 7.20 cm 12.17.49 Nilai jarak: 7.40 Berhasil 

14 12.17.57 
Mode acc 

diaktifkan 
12.17.56 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

15 12.17.57 62.33, cm 12.17.57 Nilai jarak: 62.33 Berhasil 

16 12.17.57 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.57 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

17 12.17.58 66.06, cm 12.17.58 Nilai jarak: 66.06 Berhasil 

18 12.17.58 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.58 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

19 12.17.58 67.15, cm 12.17.58 Nilai jarak: 67.15 Berhasil 

20 12.17.59 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.59 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

21 12.17.59 61.33, cm 12.17.59 Nilai jarak: 61.33 Berhasil 

22 12.17.59 
Kecepatan 

Cepat 
12.17.59 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

23 12.17.59 50.00, cm 12.18.00 Nilai jarak: 50.00 Berhasil 

24 12.18.00 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

25 12.18.00 41.52, cm 12.18.00 Nilai jarak: 41.52 Berhasil 

26 12.18.00 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

27 12.18.01 35.09, cm 12.18.01 Nilai jarak: 35.09 Berhasil 

28 12.18.01 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

29 12.18.01 28.31, cm 12.18.01 Nilai jarak: 28.31 Berhasil 



 

102 

No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

30 12.18.02 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.02 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

31 12.18.02 21.04, cm 12.18.02 Nilai jarak: 21.04 Berhasil 

32 12.18.02 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.03 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

33 12.18.02 14.98, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

34 12.18.03 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

35 12.18.03 10.18, cm 12.18.03 Nilai jarak: 10.18 Berhasil 

36 12.18.03 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.03 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

37 12.18.04 6.25, cm 12.18.04 Nilai jarak: 6.25 Berhasil 

38 12.18.04 
Ada benda di 

depan 
12.18.04 Robot berhenti Berhasil 

39 12.18.04 
Keluar dari 

mode ACC 
12.18.04 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

40 12.18.05 6.25 cm 12.18.05 Nilai jarak: 6.25 Berhasil 

41 12.18.10 
Mode acc 

diaktifkan 
12.18.10 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

42 12.18.10 62.83, cm 12.18.11 Nilai jarak: 62.83 Berhasil 

43 12.18.11 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

44 12.18.11 63.10, cm 12.18.11 Nilai jarak: 63.10 Berhasil 

45 12.18.11 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

46 12.18.12 64.60, cm 12.18.12 Nilai jarak: 64.60 Berhasil 

47 12.18.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

48 12.18.12 59.82, cm 12.18.12 Nilai jarak: 59.82 Berhasil 

49 12.18.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.13 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

50 12.18.13 52.02, cm 12.18.13 Nilai jarak: 52.02 Berhasil 

51 12.18.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.13 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

52 12.18.14 45.04, cm 12.18.14 Nilai jarak: 45.04 Berhasil 

53 12.18.14 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.14 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

54 12.18.14 37.63, cm 12.18.14 Nilai jarak: 37.63 Berhasil 

55 12.18.14 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.15 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

56 12.18.15 32.54, cm 12.18.15 Nilai jarak: 32.54 Berhasil 

57 12.18.15 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.15 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

58 12.18.15 26.27, cm 12.18.15 Nilai jarak: 26.27 Berhasil 

59 12.18.16 
Kecepatan 

Cepat 
- - 

Tidak 

Berhasil 
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No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

60 12.18.16 20.71, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

61 12.18.16 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.16 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

62 12.18.17 17.22, cm 12.18.17 Nilai jarak: 17.22 Berhasil 

63 12.18.17 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.17 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

64 12.18.17 13.09, cm 12.18.17 Nilai jarak: 13.09 Berhasil 

65 12.18.17 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.18 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

66 12.18.18 10.44, cm 12.18.18 Nilai jarak: 10.44 Berhasil 

67 12.18.18 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.18 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

68 12.18.18 8.34, cm 12.18.18 Nilai jarak: 8.34 Berhasil 

69 12.18.19 
Ada benda di 

depan 
12.18.19 Robot berhenti Berhasil 

70 12.18.19 
Keluar dari 

mode ACC 
12.18.19 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

71 12.18.20 8.34, cm 12.18.20 Nilai jarak: 8.34 Berhasil 

72 12.18.23 
Mode acc 

diaktifkan 
12.18.23 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

73 12.18.23 63.42, cm 12.18.23 Nilai jarak: 63.42 Berhasil 

74 12.18.23 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

75 12.18.24 56.55, cm 12.18.24 Nilai jarak: 56.55 Berhasil 

76 12.18.24 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.24 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

77 12.18.24 55.44, cm 12.18.24 Nilai jarak: 55.44 Berhasil 

78 12.18.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.25 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

79 12.18.25 49.27, cm 12.18.25 Nilai jarak: 49.27 Berhasil 

80 12.18.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.25 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

81 12.18.25 44.65, cm 12.18.26 Nilai jarak: 44.65 Berhasil 

82 12.18.26 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

83 12.18.26 38.58, cm 12.18.26 Nilai jarak: 38.58 Berhasil 

84 12.18.26 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

85 12.18.27 33.36, cm 12.18.27 Nilai jarak: 33.36 Berhasil 

86 12.18.27 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

87 12.18.27 28.27, cm 12.18.27 Nilai jarak: 28.27 Berhasil 

88 12.18.28 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.28 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

89 12.18.28 24.26, cm 12.18.28 Nilai jarak: 24.26 Berhasil 
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No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

90 12.18.28 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

91 12.18.28 20.81, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

92 12.18.29 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.29 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

93 12.18.29 14.89, cm 12.18.29 Nilai jarak: 14.89 Berhasil 

94 12.18.29 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.29 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

95 12.18.30 11.08, cm 12.18.30 Nilai jarak: 11.08 Berhasil 

96 12.18.30 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.30 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

97 12.18.30 8.99, cm 12.18.30 Nilai jarak: 8.99 Berhasil 

98 12.18.31 
Ada benda di 

depan 
12.18.31 Robot berhenti Berhasil 

99 12.18.31 
Keluar dari 

mode ACC 
12.18.31 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

100 12.18.31 8.99, cm 12.18.32 Nilai jarak: 8.99 Berhasil 

101 12.18.36 
Mode acc 

diaktifkan 
12.18.35 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

102 12.18.36 61.50, cm 12.18.36 Nilai jarak: 61.50 Berhasil 

103 12.18.36 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

104 12.18.37 58.45, cm 12.18.37 Nilai jarak: 58.45 Berhasil 

105 12.18.37 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

106 12.18.37 54.65, cm 12.18.37 Nilai jarak: 54.65 Berhasil 

107 12.18.38 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

108 12.18.38 48.58, cm 12.18.38 Nilai jarak: 48.58 Berhasil 

109 12.18.38 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

110 12.18.38 43.34, cm 12.18.39 Nilai jarak: 43.34 Berhasil 

111 12.18.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

112 12.18.39 38.85, cm 12.18.39 Nilai jarak: 38.85 Berhasil 

113 12.18.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

114 12.18.40 31.97, cm 12.18.40 Nilai jarak: 31.97 Berhasil 

115 12.18.40 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.40 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

116 12.18.40 27.42, cm 12.18.40 Nilai jarak: 27.42 Berhasil 

117 12.18.41 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.41 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

118 12.18.41 21.38, cm 12.18.41 Nilai jarak: 21.38 Berhasil 

119 12.18.41 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 
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No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

120 12.18.41 17.94, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

121 12.18.42 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.42 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

122 12.18.42 13.69, cm 12.18.42 Nilai jarak: 13.69 Berhasil 

123 12.18.42 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.42 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

124 12.18.43 11.93, cm 12.18.43 Nilai jarak: 11.93 Berhasil 

125 12.18.43 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.43 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

126 12.18.43 9.57, cm 12.18.43 Nilai jarak: 9.57 Berhasil 

127 12.18.44 
Ada benda di 

depan 
12.18.44 Robot berhenti Berhasil 

128 12.18.44 
Keluar dari 

mode ACC 
12.18.44 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

129 12.18.44 9.57 cm 12.18.45 Nilai jarak: 9.57 Berhasil 

130 12.18.47 
Mode acc 

diaktifkan 
12.18.47 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

131 12.18.47 56.29, cm 12.18.48 Nilai jarak: 56.29 Berhasil 

132 12.18.48 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

133 12.18.48 56.19, cm 12.18.48 Nilai jarak: 56.19 Berhasil 

134 12.18.48 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

135 12.18.49 55.23, cm 12.18.49 Nilai jarak: 55.23 Berhasil 

136 12.18.49 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

137 12.18.49 49.51, cm 12.18.49 Nilai jarak: 49.51 Berhasil 

138 12.18.50 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

139 12.18.50 42.80, cm 12.18.50 Nilai jarak: 42.80 Berhasil 

140 12.18.50 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

141 12.18.51 37.18, cm 12.18.51 Nilai jarak: 37.18 Berhasil 

142 12.18.51 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.51 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

143 12.18.51 29.44, cm 12.18.51 Nilai jarak: 29.44 Berhasil 

144 12.18.51 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.52 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

145 12.18.52 25.47, cm 12.18.52 Nilai jarak: 25.47 Berhasil 

146 12.18.52 
Kecepatan 

Cepat 
12.18.52 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

147 12.18.52 19.82, cm 12.18.52 Nilai jarak: 19.82 Berhasil 

148 12.18.53 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

149 12.18.53 14.67, cm - - 
Tidak 

Berhasil 
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No. 

Waktu 

ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

150 12.18.53 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.53 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

151 12.18.54 12.18, cm 12.18.54 Nilai jarak: 12.18 Berhasil 

152 12.18.54 
Kecepatan 

Sedang 
12.18.54 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

153 12.18.54 8.67, cm 12.18.54 Nilai jarak: 8.67 Berhasil 

154 12.18.54 
Ada benda di 

depan 
12.18.55 Robot berhenti Berhasil 

155 12.18.55 
Keluar dari 

mode ACC 
12.18.55 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

156 12.18.55 8.67 cm 12.18.55 Nilai jarak: 8.67 Berhasil 

157 12.18.59 
Mode acc 

diaktifkan 
12.18.59 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

158 12.18.59 55.69, cm 12.19.00 Nilai jarak: 55.69 Berhasil 

159 12.19.00 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

160 12.19.00 55.42, cm 12.19.00 Nilai jarak: 55.42 Berhasil 

161 12.19.00 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

162 12.19.01 50.67, cm 12.19.01 Nilai jarak: 50.67 Berhasil 

163 12.19.01 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

164 12.19.01 46.64, cm 12.19.01 Nilai jarak: 46.64 Berhasil 

165 12.19.02 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.02 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

166 12.19.02 40.84, cm 12.19.02 Nilai jarak: 40.84 Berhasil 

167 12.19.02 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.02 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

168 12.19.03 36.26, cm 12.19.03 Nilai jarak: 36.26 Berhasil 

169 12.19.03 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.03 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

170 12.19.03 31.66, cm 12.19.03 Nilai jarak: 31.66 Berhasil 

171 12.19.03 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.04 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

172 12.19.04 27.78, cm 12.19.04 Nilai jarak: 27.78 Berhasil 

173 12.19.04 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.04 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

174 12.19.04 22.54, cm 12.19.04 Nilai jarak: 22.54 Berhasil 

175 12.19.05 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

176 12.19.05 20.16, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

177 12.19.05 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.05 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

178 12.19.06 15.88, cm 12.19.06 Nilai jarak: 15.88 Berhasil 

179 12.19.06 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.06 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 
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180 12.19.06 11.93, cm 12.19.06 Nilai jarak: 11.93 Berhasil 

181 12.19.06 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.07 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

182 12.19.07 8.62, cm 12.19.07 Nilai jarak: 8.62 Berhasil 

183 12.19.07 
Ada benda di 

depan 
12.19.07 Robot berhenti Berhasil 

184 12.19.07 
Keluar dari 

mode ACC 
12.19.07 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

185 12.19.08 8.62 cm 12.19.08 Nilai jarak: 8.62 Berhasil 

186 12.19.12 
Mode acc 

diaktifkan 
12.19.11 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

187 12.19.12 29.65, cm 12.19.12 Nilai jarak: 29.65 Berhasil 

188 12.19.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

189 12.19.13 28.32, cm 12.19.13 Nilai jarak: 28.32 Berhasil 

190 12.19.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.13 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

191 12.19.13 26.34, cm 12.19.13 Nilai jarak: 26.34 Berhasil 

192 12.19.14 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.14 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

193 12.19.14 20.38, cm 12.19.14 Nilai jarak: 20.38 Berhasil 

194 12.19.14 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.14 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

195 12.19.14 15.98, cm 12.19.15 Nilai jarak: 15.98 Berhasil 

196 12.19.15 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.15 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

197 12.19.15 11.92, cm 12.19.15 Nilai jarak: 11.92 Berhasil 

198 12.19.15 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.15 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

199 12.19.16 9.78, cm 12.19.16 Nilai jarak: 9.78 Berhasil 

200 12.19.16 
Ada benda di 

depan 
12.19.16 Robot berhenti Berhasil 

201 12.19.16 
Keluar dari 

mode ACC 
12.19.16 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

202 12.19.17 9.78 cm 12.19.17 Nilai jarak: 9.78 Berhasil 

203 12.19.21 
Mode acc 

diaktifkan 
12.19.21 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

204 12.19.21 67.84, cm 12.19.22 Nilai jarak: 67.84 Berhasil 

205 12.19.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.22 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

206 12.19.22 66.37, cm 12.19.22 Nilai jarak: 66.37 Berhasil 

207 12.19.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

208 12.19.23 66.49, cm 12.19.23 Nilai jarak: 66.49 Berhasil 

209 12.19.23 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

210 12.19.23 61.97, cm 12.19.23 Nilai jarak: 61.97 Berhasil 
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211 12.19.24 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.24 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

212 12.19.24 56.39, cm 12.19.24 Nilai jarak: 56.39 Berhasil 

213 12.19.24 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.24 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

214 12.19.25 49.46, cm 12.19.25 Nilai jarak: 49.46 Berhasil 

215 12.19.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.25 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

216 12.19.25 42.30, cm 12.19.25 Nilai jarak: 42.30 Berhasil 

217 12.19.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

218 12.19.26 34.58, cm 12.19.26 Nilai jarak: 34.58 Berhasil 

219 12.19.26 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

220 12.19.26 28.80, cm 12.19.26 Nilai jarak: 28.80 Berhasil 

221 12.19.27 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

222 12.19.27 18.22, cm 12.19.27 Nilai jarak: 18.22 Berhasil 

223 12.19.27 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.27 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

224 12.19.28 11.24, cm 12.19.28 Nilai jarak: 11.24 Berhasil 

225 12.19.28 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.28 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

226 12.19.28 4.85, cm 12.19.28 Nilai jarak: 4.85 Berhasil 

227 12.19.28 
Ada benda di 

depan 
12.19.29 Robot berhenti Berhasil 

228 12.19.29 
Keluar dari 

mode ACC 
12.19.29 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

229 12.19.29 4.85 cm 12.19.29 Nilai jarak: 4.85 Berhasil 

230 12.19.32 
Mode acc 

diaktifkan 
12.19.32 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

231 12.19.32 68.15, cm 12.19.33 Nilai jarak: 68.15 Berhasil 

232 12.19.33 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.33 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

233 12.19.33 66.81, cm 12.19.33 Nilai jarak: 66.81 Berhasil 

234 12.19.33 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.33 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

235 12.19.34 70.12, cm 12.19.34 Nilai jarak: 70.12 Berhasil 

236 12.19.34 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.34 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

237 12.19.34 61.91, cm 12.19.34 Nilai jarak: 61.91 Berhasil 

238 12.19.35 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.35 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

239 12.19.35 55.77, cm 12.19.35 Nilai jarak: 55.77 Berhasil 

240 12.19.35 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.35 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

241 12.19.35 50.51, cm 12.19.36 Nilai jarak: 50.51 Berhasil 
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242 12.19.36 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

243 12.19.36 45.23, cm 12.19.36 Nilai jarak: 45.23 Berhasil 

244 12.19.36 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

245 12.19.37 37.18, cm 12.19.37 Nilai jarak: 37.18 Berhasil 

246 12.19.37 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

247 12.19.37 30.88, cm 12.19.37 Nilai jarak: 30.88 Berhasil 

248 12.19.38 
Kecepatan 

Cepat 
12.19.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

249 12.19.38 23.68, cm 12.19.38 Nilai jarak: 23.68 Berhasil 

250 12.19.38 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.38 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

251 12.19.38 17.17, cm 12.19.39 Nilai jarak: 17.17 Berhasil 

252 12.19.39 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

253 12.19.39 10.17, cm 12.19.39 Nilai jarak: 10.17 Berhasil 

254 12.19.39 
Kecepatan 

Sedang 
12.19.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

255 12.19.40 4.22, cm 12.19.40 Nilai jarak: 4.22 Berhasil 

256 12.19.40 
Ada benda di 

depan 
12.19.40 Robot berhenti Berhasil 

257 12.19.40 
Keluar dari 

mode ACC 
12.19.40 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

258 12.19.41 4.22 cm 12.19.41 Nilai jarak: 4.22 Berhasil 

259 12.20.09 
Mode acc 

diaktifkan 
12.20.09 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

260 12.20.09 76.32, cm 12.20.10 Nilai jarak: 76.32 Berhasil 

261 12.20.10 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.10 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

262 12.20.10 65.61, cm 12.20.10 Nilai jarak: 65.61 Berhasil 

263 12.20.10 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

264 12.20.11 56.97, cm 12.20.11 Nilai jarak: 56.97 Berhasil 

265 12.20.11 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

266 12.20.11 57.38, cm 12.20.11 Nilai jarak: 57.38 Berhasil 

267 12.20.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

268 12.20.12 51.69, cm 12.20.12 Nilai jarak: 51.69 Berhasil 

269 12.20.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

270 12.20.13 45.01, cm 12.20.13 Nilai jarak: 45.01 Berhasil 

271 12.20.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.13 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

272 12.20.13 38.12, cm 12.20.13 Nilai jarak: 38.12 Berhasil 
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273 12.20.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.14 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

274 12.20.14 33.51, cm 12.20.14 Nilai jarak: 33.51 Berhasil 

275 12.20.14 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.14 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

276 12.20.14 28.03, cm 12.20.14 Nilai jarak: 28.03 Berhasil 

277 12.20.15 
Kecepatan 

Cepat 
- - 

Tidak 

Berhasil 

278 12.20.15 23.15, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

279 12.20.15 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.15 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

280 12.20.16 15.94, cm 12.20.16 Nilai jarak: 15.94 Berhasil 

281 12.20.16 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.16 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

282 12.20.16 10.77, cm 12.20.16 Nilai jarak: 10.77 Berhasil 

283 12.20.16 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.17 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

284 12.20.17 6.90, cm 12.20.17 Nilai jarak: 6.90 Berhasil 

285 12.20.17 
Ada benda di 

depan 
12.20.17 Robot berhenti Berhasil 

286 12.20.17 
Keluar dari 

mode ACC 
12.20.18 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

287 12.20.18 6.90 cm 12.20.18 Nilai jarak: 6.90 Berhasil 

288 12.20.21 
Mode acc 

diaktifkan 
12.20.21 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

289 12.20.21 65.16, cm 12.20.22 Nilai jarak: 65.16 Berhasil 

290 12.20.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.22 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

291 12.20.22 63.61, cm 12.20.22 Nilai jarak: 63.61 Berhasil 

292 12.20.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

293 12.20.23 57.56, cm 12.20.23 Nilai jarak: 57.56 Berhasil 

294 12.20.23 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

295 12.20.23 49.64, cm 12.20.23 Nilai jarak: 49.64 Berhasil 

296 12.20.24 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.24 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

297 12.20.24 42.16, cm 12.20.24 Nilai jarak: 42.16 Berhasil 

298 12.20.24 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.24 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

299 12.20.25 34.82, cm 12.20.25 Nilai jarak: 34.82 Berhasil 

300 12.20.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.25 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

301 12.20.25 28.92, cm 12.20.25 Nilai jarak: 28.92 Berhasil 

302 12.20.25 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 
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303 12.20.26 21.63, cm 12.20.26 Nilai jarak: 21.63 Berhasil 

304 12.20.26 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.26 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

305 12.20.26 13.10, cm 12.20.26 Nilai jarak: 13.10 Berhasil 

306 12.20.27 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

307 12.20.27 7.72, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

308 12.20.27 
Ada benda di 

depan 
12.20.27 Robot berhenti Berhasil 

309 12.20.28 
Keluar dari 

mode ACC 
12.20.28 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

310 12.20.28 7.72 cm 12.20.28 Nilai jarak: 7.72 Berhasil 

311 12.20.31 
Mode acc 

diaktifkan 
12.20.31 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

312 12.20.31 22.77, cm 12.20.31 Nilai jarak: 22.77 Berhasil 

313 12.20.31 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.32 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

314 12.20.32 21.00, cm 12.20.32 Nilai jarak: 21.00 Berhasil 

315 12.20.32 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.32 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

316 12.20.32 18.17, cm 12.20.33 Nilai jarak: 18.17 Berhasil 

317 12.20.33 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.33 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

318 12.20.33 14.69, cm 12.20.33 Nilai jarak: 14.69 Berhasil 

319 12.20.33 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.33 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

320 12.20.34 12.56, cm 12.20.34 Nilai jarak: 12.56 Berhasil 

321 12.20.34 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.34 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

322 12.20.34 9.81, cm 12.20.34 Nilai jarak: 9.81 Berhasil 

323 12.20.35 
Ada benda di 

depan 
12.20.35 Robot berhenti Berhasil 

324 12.20.35 
Keluar dari 

mode ACC 
12.20.35 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

325 12.20.35 9.81 cm 12.20.36 Nilai jarak: 9.81 Berhasil 

326 12.20.38 
Mode acc 

diaktifkan 
12.20.38 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

327 12.20.38 28.88, cm 12.20.39 Nilai jarak: 28.88 Berhasil 

328 12.20.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

329 12.20.39 25.42, cm 12.20.39 Nilai jarak: 25.42 Berhasil 

330 12.20.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.40 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

331 12.20.40 23.43, cm 12.20.40 Nilai jarak: 23.43 Berhasil 

332 12.20.40 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.40 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 
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333 12.20.40 20.07, cm 12.20.40 Nilai jarak: 20.07 Berhasil 

334 12.20.41 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.41 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

335 12.20.41 16.65, cm 12.20.41 Nilai jarak: 16.65 Berhasil 

336 12.20.41 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.41 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

337 12.20.42 13.17, cm 12.20.42 Nilai jarak: 13.17 Berhasil 

338 12.20.42 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.42 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

339 12.20.42 9.56, cm 12.20.42 Nilai jarak: 9.56 Berhasil 

340 12.20.42 
Ada benda di 

depan 
12.20.43 Robot berhenti Berhasil 

341 12.20.43 
Keluar dari 

mode ACC 
12.20.43 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

342 12.20.43 9.56 cm 12.20.43 Nilai jarak: 9.56 Berhasil 

343 12.20.47 
Mode acc 

diaktifkan 
12.20.47 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

344 12.20.47 30.66, cm 12.20.48 Nilai jarak: 30.66 Berhasil 

345 12.20.48 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

346 12.20.48 30.72, cm 12.20.48 Nilai jarak: 30.72 Berhasil 

347 12.20.48 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

348 12.20.49 28.60, cm 12.20.49 Nilai jarak: 28.60 Berhasil 

349 12.20.49 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

350 12.20.49 26.23, cm 12.20.49 Nilai jarak: 26.23 Berhasil 

351 12.20.50 
Kecepatan 

Cepat 
12.20.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

352 12.20.50 23.13, cm 12.20.50 Nilai jarak: 23.13 Berhasil 

353 12.20.50 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.50 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

354 12.20.51 19.42, cm 12.20.51 Nilai jarak: 19.42 Berhasil 

355 12.20.51 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

356 12.20.51 14.63, cm 12.20.51 Nilai jarak: 14.63 Berhasil 

357 12.20.51 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.52 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

358 12.20.52 11.35, cm 12.20.52 Nilai jarak: 11.35 Berhasil 

359 12.20.52 
Kecepatan 

Sedang 
12.20.52 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

360 12.20.52 8.11, cm 12.20.52 Nilai jarak: 8.11 Berhasil 

361 12.20.53 
Ada benda di 

depan 
- - 

Tidak 

Berhasil 

362 12.20.53 
Keluar dari 

mode ACC 
- - 

Tidak 

Berhasil 

363 12.20.54 8.11 cm 12.20.54 Nilai jarak: 8.11 Berhasil 
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364 12.21.02 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.01 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

365 12.21.02 31.46, cm 12.21.02 Nilai jarak: 31.46 Berhasil 

366 12.21.02 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.02 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

367 12.21.03 29.65, cm 12.21.03 Nilai jarak: 29.65 Berhasil 

368 12.21.03 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.03 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

369 12.21.03 26.07, cm 12.21.03 Nilai jarak: 26.07 Berhasil 

370 12.21.04 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.04 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

371 12.21.04 22.24, cm 12.21.04 Nilai jarak: 22.24 Berhasil 

372 12.21.04 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.04 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

373 12.21.04 17.94, cm 12.21.05 Nilai jarak: 17.94 Berhasil 

374 12.21.05 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.05 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

375 12.21.05 13.97, cm 12.21.05 Nilai jarak: 13.97 Berhasil 

376 12.21.05 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.05 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

377 12.21.06 10.09, cm 12.21.06 Nilai jarak: 10.09 Berhasil 

378 12.21.06 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.06 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

379 12.21.06 8.30, cm 12.21.06 Nilai jarak: 8.30 Berhasil 

380 12.21.07 
Ada benda di 

depan 
12.21.07 Robot berhenti Berhasil 

381 12.21.07 
Keluar dari 

mode ACC 
12.21.07 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

382 12.21.07 8.30 cm 12.21.08 Nilai jarak: 8.30 Berhasil 

383 12.21.10 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.10 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

384 12.21.10 35.15, cm 12.21.10 Nilai jarak: 35.15 Berhasil 

385 12.21.11 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

386 12.21.11 39.04, cm 12.21.11 Nilai jarak: 39.04 Berhasil 

387 12.21.11 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

388 12.21.11 32.26, cm 12.21.12 Nilai jarak: 32.26 Berhasil 

389 12.21.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

390 12.21.12 28.07, cm 12.21.12 Nilai jarak: 28.07 Berhasil 

391 12.21.12 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.12 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

392 12.21.13 25.98, cm 12.21.13 Nilai jarak: 25.98 Berhasil 

393 12.21.13 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.13 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

394 12.21.13 21.64, cm 12.21.13 Nilai jarak: 21.64 Berhasil 
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ketika 

mengirim 

Keterangan 
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diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

395 12.21.14 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.14 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

396 12.21.14 17.25, cm 12.21.14 Nilai jarak: 17.25 Berhasil 

397 12.21.14 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.14 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

398 12.21.14 11.91, cm 12.21.15 Nilai jarak: 11.91 Berhasil 

399 12.21.15 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.15 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

400 12.21.15 7.67, cm 12.21.15 Nilai jarak: 7.67 Berhasil 

401 12.21.15 
Ada benda di 

depan 
12.21.15 Robot berhenti Berhasil 

402 12.21.16 
Keluar dari 

mode ACC 
12.21.16 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

403 12.21.16 7.67 cm 12.21.16 Nilai jarak: 7.67 Berhasil 

404 12.21.19 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.19 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

405 12.21.20 44.64, cm 12.21.20 Nilai jarak: 44.64 Berhasil 

406 12.21.20 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.20 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

407 12.21.20 41.35, cm 12.21.20 Nilai jarak: 41.35 Berhasil 

408 12.21.20 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.21 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

409 12.21.21 36.63, cm 12.21.21 Nilai jarak: 36.63 Berhasil 

410 12.21.21 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.21 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

411 12.21.21 32.75, cm 12.21.21 Nilai jarak: 32.75 Berhasil 

412 12.21.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.22 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

413 12.21.22 28.52, cm 12.21.22 Nilai jarak: 28.52 Berhasil 

414 12.21.22 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.22 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

415 12.21.23 26.62, cm 12.21.23 Nilai jarak: 26.62 Berhasil 

416 12.21.23 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.23 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

417 12.21.23 21.72, cm 12.21.23 Nilai jarak: 21.72 Berhasil 

418 12.21.23 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.24 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

419 12.21.24 16.86, cm 12.21.24 Nilai jarak: 16.86 Berhasil 

420 12.21.24 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

421 12.21.24 11.62, cm - - 
Tidak 

Berhasil 

422 12.21.25 
Kecepatan 

Sedang 
- - 

Tidak 

Berhasil 

423 12.21.25 8.09, cm 12.21.25 Nilai jarak: 8.09 Berhasil 

424 12.21.25 
Ada benda di 

depan 
12.21.25 Robot berhenti Berhasil 
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425 12.21.26 
Keluar dari 

mode ACC 
12.21.26 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

426 12.21.26 8.09 cm 12.21.26 Nilai jarak: 8.09 Berhasil 

427 12.21.29 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.29 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

428 12.21.29 41.57, cm 12.21.30 Nilai jarak: 41.57 Berhasil 

429 12.21.30 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

430 12.21.30 35.53, cm 12.21.30 Nilai jarak: 35.53 Berhasil 

431 12.21.30 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

432 12.21.31 34.12, cm 12.21.31 Nilai jarak: 34.12 Berhasil 

433 12.21.31 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.31 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

434 12.21.31 29.31, cm 12.21.31 Nilai jarak: 29.31 Berhasil 

435 12.21.32 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.32 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

436 12.21.32 26.05, cm 12.21.32 Nilai jarak: 26.05 Berhasil 

437 12.21.32 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.32 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

438 12.21.32 22.28, cm 12.21.33 Nilai jarak: 22.28 Berhasil 

439 12.21.33 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.33 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

440 12.21.33 15.62, cm 12.21.33 Nilai jarak: 15.62 Berhasil 

441 12.21.33 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.33 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

442 12.21.34 11.31, cm 12.21.34 Nilai jarak: 11.31 Berhasil 

443 12.21.34 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.34 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

444 12.21.34 4.80, cm 12.21.34 Nilai jarak: 4.80 Berhasil 

445 12.21.35 
Ada benda di 

depan 
12.21.35 Robot berhenti Berhasil 

446 12.21.35 
Keluar dari 

mode ACC 
12.21.35 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

447 12.21.35 4.80 cm 12.21.36 Nilai jarak: 4.80 Berhasil 

448 12.21.38 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.38 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

449 12.21.38 55.84, cm 12.21.38 Nilai jarak: 55.84 Berhasil 

450 12.21.38 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

451 12.21.39 49.90, cm 12.21.39 Nilai jarak: 49.90 Berhasil 

452 12.21.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

453 12.21.39 44.40, cm 12.21.39 Nilai jarak: 44.40 Berhasil 

454 12.21.39 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.40 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

455 12.21.40 36.23, cm 12.21.40 Nilai jarak: 36.23 Berhasil 
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456 12.21.40 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.40 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

457 12.21.40 30.93, cm 12.21.41 Nilai jarak: 30.93 Berhasil 

458 12.21.41 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.41 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

459 12.21.41 24.58, cm 12.21.41 Nilai jarak: 24.58 Berhasil 

460 12.21.41 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.41 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

461 12.21.42 18.52, cm 12.21.42 Nilai jarak: 18.52 Berhasil 

462 12.21.42 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.42 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

463 12.21.42 9.54, cm 12.21.42 Nilai jarak: 9.54 Berhasil 

464 12.21.43 
Ada benda di 

depan 
- - 

Tidak 

Berhasil 

465 12.21.43 
Keluar dari 

mode ACC 
- - 

Tidak 

Berhasil 

466 12.21.43 9.54 cm 12.21.44 Nilai jarak: 9.54 Berhasil 

467 12.21.48 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.47 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

468 12.21.48 58.25, cm 12.21.48 Nilai jarak: 58.25 Berhasil 

469 12.21.48 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

470 12.21.48 54.32, cm 12.21.49 Nilai jarak: 54.32 Berhasil 

471 12.21.49 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

472 12.21.49 46.39, cm 12.21.49 Nilai jarak: 46.39 Berhasil 

473 12.21.49 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

474 12.21.50 37.19, cm 12.21.50 Nilai jarak: 37.19 Berhasil 

475 12.21.50 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

476 12.21.50 31.39, cm 12.21.50 Nilai jarak: 31.39 Berhasil 

477 12.21.51 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.51 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

478 12.21.51 22.52, cm 12.21.51 Nilai jarak: 22.52 Berhasil 

479 12.21.51 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

480 12.21.51 17.86, cm 12.21.52 Nilai jarak: 17.86 Berhasil 

481 12.21.52 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.52 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

482 12.21.52 10.98, cm 12.21.52 Nilai jarak: 10.98 Berhasil 

483 12.21.52 
Kecepatan 

Sedang 
12.21.53 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

484 12.21.53 6.87, cm 12.21.53 Nilai jarak: 6.87 Berhasil 

485 12.21.53 
Ada benda di 

depan 
12.21.53 Robot berhenti Berhasil 
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486 12.21.53 
Keluar dari 

mode ACC 
12.21.53 

Keluar dari mode 

ACC 
Berhasil 

487 12.21.54 6.87 cm 12.21.54 Nilai jarak: 6.87 Berhasil 

488 12.21.57 
Mode acc 

diaktifkan 
12.21.57 

Mengirimkan 

ACC 
Berhasil 

489 12.21.57 63.50, cm 12.21.57 Nilai jarak: 63.50 Berhasil 

490 12.21.58 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.58 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

491 12.21.58 51.95, cm 12.21.58 Nilai jarak: 51.95 Berhasil 

492 12.21.58 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.58 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

493 12.21.59 51.74, cm 12.21.59 Nilai jarak: 51.74 Berhasil 

494 12.21.59 
Kecepatan 

Cepat 
12.21.59 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

495 12.21.59 43.20, cm 12.21.59 Nilai jarak: 43.20 Berhasil 

496 12.21.59 
Kecepatan 

Cepat 
12.22.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

497 12.22.00 34.83, cm 12.22.00 Nilai jarak: 34.83 Berhasil 

498 12.22.00 
Kecepatan 

Cepat 
12.22.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

499 12.22.00 28.32, cm 12.22.01 Nilai jarak: 28.32 Berhasil 

500 12.22.01 
Kecepatan 

Cepat 
12.22.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 
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Lampiran  5. Dokumentasi Data Uji coba pertama Mode Acc 

No. 
Waktu ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

1 12.22.01  20.11, cm 12.22.01 Nilai jarak: 20.11 Berhasil 

2 12.22.01 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.01 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

3 12.22.02  11.03, cm 12.22.02 Nilai jarak: 11.03 Berhasil 

4 12.22.02 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.02 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

5 12.22.02  6.54, cm 12.22.02 Nilai jarak: 6.54 Berhasil 

6 12.22.03 
 Ada benda di 

depan 
12.22.03 Robot berhenti Berhasil 

7 12.22.03 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.22.03 Keluar dari mode ACC Berhasil 

8 12.22.03  6.54, cm 12.22.04 Nilai jarak: 6.54 Berhasil 

9 12.22.07 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.06 Mengirimkan ACC Berhasil 

10 12.22.07  61.95, cm 12.22.07 Nilai jarak: 61.95 Berhasil 

11 12.22.07 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.07 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

12 12.22.08  58.54, cm 12.22.08 Nilai jarak: 58.54 Berhasil 

13 12.22.08 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.08 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

14 12.22.08  51.68, cm 12.22.08 Nilai jarak: 51.68 Berhasil 

15 12.22.08 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.09 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

16 12.22.09  46.22, cm 12.22.09 Nilai jarak: 46.22 Berhasil 

17 12.22.09 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.09 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

18 12.22.09  39.24, cm 12.22.09 Nilai jarak: 39.24 Berhasil 

19 12.22.10 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.10 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

20 12.22.10  32.76, cm 12.22.10 Nilai jarak: 32.76 Berhasil 

21 12.22.10 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.10 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

22 12.22.11  25.17, cm 12.22.11 Nilai jarak: 25.17 Berhasil 

23 12.22.11 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

24 12.22.11  19.44, cm 12.22.11 Nilai jarak: 19.44 Berhasil 

25 12.22.12 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.12 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

26 12.22.12  11.90, cm     Tidak Berhasil 

27 12.22.12 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

28 12.22.12  6.85, cm 12.22.13 Nilai jarak: 6.85 Berhasil 

29 12.22.13 
 Ada benda di 

depan 
12.22.13 Robot berhenti Berhasil 

30 12.22.13 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.22.13 Keluar dari mode ACC Berhasil 

31 12.22.14  6.85, cm 12.22.14 Nilai jarak: 6.85 Berhasil 

32 12.22.17 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.16 Mengirimkan ACC Berhasil 
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Keterangan yang 
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Keterangan 

33 12.22.17  64.26, cm 12.22.17 Nilai jarak: 64.26 Berhasil 

34 12.22.17 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.17 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

35 12.22.17  59.69, cm 12.22.17 Nilai jarak: 59.69 Berhasil 

36 12.22.18 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.18 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

37 12.22.18  53.56, cm 12.22.18 Nilai jarak: 53.56 Berhasil 

38 12.22.18 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.18 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

39 12.22.19  46.56, cm 12.22.19 Nilai jarak: 46.56 Berhasil 

40 12.22.19 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.19 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

41 12.22.19  38.09, cm 12.22.19 Nilai jarak: 38.09 Berhasil 

42 12.22.19 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.20 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

43 12.22.20  32.24, cm 12.22.20 Nilai jarak: 32.24 Berhasil 

44 12.22.20 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.20 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

45 12.22.20  24.31, cm 12.22.21 Nilai jarak: 24.31 Berhasil 

46 12.22.21 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.21 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

47 12.22.21  16.25, cm 12.22.21 Nilai jarak: 16.25 Berhasil 

48 12.22.21 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.22 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

49 12.22.22  9.81, cm 12.22.22 Nilai jarak: 9.81 Berhasil 

50 12.22.22 
 Ada benda di 

depan 
12.22.22 Robot berhenti Berhasil 

51 12.22.22 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.22.22 Keluar dari mode ACC Berhasil 

52 12.22.23  9.81, cm 12.22.23 Nilai jarak: 9.81 Berhasil 

53 12.22.27 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.26 Mengirimkan ACC Berhasil 

54 12.22.27  60.90, cm 12.22.27 Nilai jarak: 60.90 Berhasil 

55 12.22.27 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

56 12.22.27  57.49, cm 12.22.27 Nilai jarak: 57.49 Berhasil 

57 12.22.28 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.28 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

58 12.22.28  50.13, cm 12.22.28 Nilai jarak: 50.13 Berhasil 

59 12.22.28 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.28 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

60 12.22.29  43.40, cm 12.22.29 Nilai jarak: 43.40 Berhasil 

61 12.22.29 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.29 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

62 12.22.29  36.51, cm 12.22.29 Nilai jarak: 36.51 Berhasil 

63 12.22.30 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

64 12.22.30  28.30, cm 12.22.30 Nilai jarak: 28.30 Berhasil 

65 12.22.30 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 
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No. 
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mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

66 12.22.30  19.47, cm 12.22.31 Nilai jarak: 19.47 Berhasil 

67 12.22.31 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.31 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

68 12.22.31  11.92, cm 12.22.31 Nilai jarak: 11.92 Berhasil 

69 12.22.31 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.32 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

70 12.22.32  6.02, cm 12.22.32 Nilai jarak: 6.02 Berhasil 

71 12.22.32 
 Ada benda di 

depan 
12.22.32 Robot berhenti Berhasil 

72 12.22.32 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.22.32 Keluar dari mode ACC Berhasil 

73 12.22.33  6.02, cm 12.22.33 Nilai jarak: 6.02 Berhasil 

74 12.22.36 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.35 Mengirimkan ACC Berhasil 

75 12.22.36  63.10, cm 12.22.36 Nilai jarak: 63.10 Berhasil 

76 12.22.36 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

77 12.22.36  54.95, cm 12.22.36 Nilai jarak: 54.95 Berhasil 

78 12.22.37 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

79 12.22.37  46.85, cm 12.22.37 Nilai jarak: 46.85 Berhasil 

80 12.22.37 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

81 12.22.37  35.51, cm 12.22.38 Nilai jarak: 35.51 Berhasil 

82 12.22.38 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

83 12.22.38  29.91, cm 12.22.38 Nilai jarak: 29.91 Berhasil 

84 12.22.38 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

85 12.22.39  22.22, cm 12.22.39 Nilai jarak: 22.22 Berhasil 

86 12.22.39 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

87 12.22.39  14.65, cm 12.22.39 Nilai jarak: 14.65 Berhasil 

88 12.22.40 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.40 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

89 12.22.40  9.51, cm 12.22.40 Nilai jarak: 9.51 Berhasil 

90 12.22.40 
 Ada benda di 

depan 
    Tidak Berhasil 

91 12.22.40 
 Keluar dari 

mode ACC 
    Tidak Berhasil 

92 12.22.41  9.51, cm 12.22.41 Nilai jarak: 9.51 Berhasil 

93 12.22.46 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.45 Mengirimkan ACC Berhasil 

94 12.22.46  57.84, cm 12.22.46 Nilai jarak: 57.84 Berhasil 

95 12.22.46 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

96 12.22.46  56.94, cm 12.22.46 Nilai jarak: 56.94 Berhasil 

97 12.22.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

98 12.22.47  57.85, cm 12.22.47 Nilai jarak: 57.85 Berhasil 
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99 12.22.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

100 12.22.48  49.50, cm 12.22.48 Nilai jarak: 49.50 Berhasil 

101 12.22.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

102 12.22.48  44.18, cm 12.22.48 Nilai jarak: 44.18 Berhasil 

103 12.22.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

104 12.22.49  37.84, cm 12.22.49 Nilai jarak: 37.84 Berhasil 

105 12.22.49 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

106 12.22.49  31.65, cm 12.22.49 Nilai jarak: 31.65 Berhasil 

107 12.22.50 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

108 12.22.50  23.37, cm 12.22.50 Nilai jarak: 23.37 Berhasil 

109 12.22.50 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

110 12.22.51  15.26, cm 12.22.51 Nilai jarak: 15.26 Berhasil 

111 12.22.51 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

112 12.22.51  9.23, cm 12.22.51 Nilai jarak: 9.23 Berhasil 

113 12.22.51 
 Ada benda di 

depan 
12.22.52 Robot berhenti Berhasil 

114 12.22.52 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.22.52 Keluar dari mode ACC Berhasil 

115 12.22.52  9.23, cm 12.22.52 Nilai jarak: 9.23 Berhasil 

116 12.22.56 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.22.55 Mengirimkan ACC Berhasil 

117 12.22.56  58.25, cm 12.22.56 Nilai jarak: 58.25 Berhasil 

118 12.22.56 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.56 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

119 12.22.57  54.75, cm 12.22.57 Nilai jarak: 54.75 Berhasil 

120 12.22.57 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.57 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

121 12.22.57  41.60, cm 12.22.57 Nilai jarak: 41.60 Berhasil 

122 12.22.57 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.58 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

123 12.22.58  34.65, cm 12.22.58 Nilai jarak: 34.65 Berhasil 

124 12.22.58 
 Kecepatan 

Cepat 
12.22.58 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

125 12.22.58  24.28, cm 12.22.58 Nilai jarak: 24.28 Berhasil 

126 12.22.59 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.59 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

127 12.22.59  14.91, cm 12.22.59 Nilai jarak: 14.91 Berhasil 

128 12.22.59 
 Kecepatan 

Sedang 
12.22.59 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

129 12.23.00  9.26, cm 12.23.00 Nilai jarak: 9.26 Berhasil 

130 12.23.00 
 Ada benda di 

depan 
12.23.00 Robot berhenti Berhasil 

131 12.23.00 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.00 Keluar dari mode ACC Berhasil 
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132 12.23.01  9.26, cm 12.23.01 Nilai jarak: 9.26 Berhasil 

133 12.23.04 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.03 Mengirimkan ACC Berhasil 

134 12.23.04  28.07, cm 12.23.04 Nilai jarak: 28.07 Berhasil 

135 12.23.04 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.04 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

136 12.23.05  26.63, cm 12.23.05 Nilai jarak: 26.63 Berhasil 

137 12.23.05 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.05 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

138 12.23.05  21.08, cm 12.23.05 Nilai jarak: 21.08 Berhasil 

139 12.23.05 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.06 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

140 12.23.06  13.35, cm 12.23.06 Nilai jarak: 13.35 Berhasil 

141 12.23.06 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.06 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

142 12.23.06  8.60, cm 12.23.06 Nilai jarak: 8.60 Berhasil 

143 12.23.07 
 Ada benda di 

depan 
12.23.07 Robot berhenti Berhasil 

144 12.23.07 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.07 Keluar dari mode ACC Berhasil 

145 12.23.08  8.60, cm 12.23.08 Nilai jarak: 8.60 Berhasil 

146 12.23.09 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.09 Mengirimkan ACC Berhasil 

147 12.23.09  20.45, cm 12.23.10 Nilai jarak: 20.45 Berhasil 

148 12.23.10 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.10 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

149 12.23.10  19.09, cm 12.23.10 Nilai jarak: 19.09 Berhasil 

150 12.23.10 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.11 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

151 12.23.11  15.25, cm 12.23.11 Nilai jarak: 15.25 Berhasil 

152 12.23.11 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.11 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

153 12.23.11  10.94, cm 12.23.11 Nilai jarak: 10.94 Berhasil 

154 12.23.12 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.12 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

155 12.23.12  9.02, cm 12.23.12 Nilai jarak: 9.02 Berhasil 

156 12.23.12 
 Ada benda di 

depan 
12.23.12 Robot berhenti Berhasil 

157 12.23.13 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.13 Keluar dari mode ACC Berhasil 

158 12.23.13  9.02, cm 12.23.13 Nilai jarak: 9.02 Berhasil 

159 12.23.16 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.15 Mengirimkan ACC Berhasil 

160 12.23.16  25.53, cm 12.23.16 Nilai jarak: 25.53 Berhasil 

161 12.23.16 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.16 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

162 12.23.17  23.11, cm 12.23.17 Nilai jarak: 23.11 Berhasil 

163 12.23.17 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.17 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

164 12.23.17  19.52, cm 12.23.17 Nilai jarak: 19.52 Berhasil 
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165 12.23.18 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.18 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

166 12.23.18  16.89, cm 12.23.18 Nilai jarak: 16.89 Berhasil 

167 12.23.18 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.18 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

168 12.23.18  13.97, cm 12.23.19 Nilai jarak: 13.97 Berhasil 

169 12.23.19 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.19 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

170 12.23.19  11.65, cm 12.23.19 Nilai jarak: 11.65 Berhasil 

171 12.23.19 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.19 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

172 12.23.20  6.51, cm 12.23.20 Nilai jarak: 6.51 Berhasil 

173 12.23.20 
 Ada benda di 

depan 
12.23.20 Robot berhenti Berhasil 

174 12.23.20 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.20 Keluar dari mode ACC Berhasil 

175 12.23.21  6.51, cm 12.23.21 Nilai jarak: 6.51 Tidak Berhasil 

176 12.23.24 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.24 Mengirimkan ACC Tidak Berhasil 

177 12.23.24  45.24, cm 12.23.25 Nilai jarak: 45.24 Berhasil 

178 12.23.25 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.25 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

179 12.23.25  41.59, cm 12.23.25 Nilai jarak: 41.59 Berhasil 

180 12.23.25 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

181 12.23.26  34.60, cm 12.23.26 Nilai jarak: 34.60 Berhasil 

182 12.23.26 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

183 12.23.26  26.90, cm 12.23.26 Nilai jarak: 26.90 Berhasil 

184 12.23.27 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

185 12.23.27  21.38, cm 12.23.27 Nilai jarak: 21.38 Berhasil 

186 12.23.27 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.27 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

187 12.23.28  14.92, cm 12.23.28 Nilai jarak: 14.92 Berhasil 

188 12.23.28 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.28 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

189 12.23.28  9.31, cm 12.23.28 Nilai jarak: 9.31 Berhasil 

190 12.23.28 
 Ada benda di 

depan 
12.23.29 Robot berhenti Berhasil 

191 12.23.29 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.29 Keluar dari mode ACC Berhasil 

192 12.23.29  9.31, cm 12.23.29 Nilai jarak: 9.31 Berhasil 

193 12.23.33 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.33 Mengirimkan ACC Berhasil 

194 12.23.33  66.92, cm 12.23.33 Nilai jarak: 66.92 Berhasil 

195 12.23.33 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.33 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

196 12.23.34  64.76, cm 12.23.34 Nilai jarak: 64.76 Berhasil 

197 12.23.34 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.34 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 
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198 12.23.34  66.09, cm 12.23.34 Nilai jarak: 66.09 Berhasil 

199 12.23.35 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.35 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

200 12.23.35  58.14, cm 12.23.35 Nilai jarak: 58.14 Berhasil 

201 12.23.35 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.35 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

202 12.23.35  48.40, cm 12.23.36 Nilai jarak: 48.40 Berhasil 

203 12.23.36 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

204 12.23.36  38.57, cm 12.23.36 Nilai jarak: 38.57 Berhasil 

205 12.23.36 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.36 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

206 12.23.37  31.64, cm 12.23.37 Nilai jarak: 31.64 Berhasil 

207 12.23.37 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

208 12.23.37  22.28, cm 12.23.37 Nilai jarak: 22.28 Berhasil 

209 12.23.38 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.38 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

210 12.23.38  14.65, cm 12.23.38 Nilai jarak: 14.65 Berhasil 

211 12.23.38 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

212 12.23.38  11.57, cm     Tidak Berhasil 

213 12.23.39 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

214 12.23.39  7.13, cm 12.23.39 Nilai jarak: 7.13 Berhasil 

215 12.23.39 
 Ada benda di 

depan 
12.23.39 Robot berhenti Berhasil 

216 12.23.40 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.40 Keluar dari mode ACC Berhasil 

217 12.23.40  7.13, cm 12.23.40 Nilai jarak: 7.13 Berhasil 

218 12.23.48 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.47 Mengirimkan ACC Berhasil 

219 12.23.48  58.27, cm 12.23.49 Nilai jarak: 58.27 Berhasil 

220 12.23.49 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

221 12.23.49  63.23, cm 12.23.49 Nilai jarak: 63.23 Berhasil 

222 12.23.49 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

223 12.23.50  54.10, cm 12.23.50 Nilai jarak: 54.10 Berhasil 

224 12.23.50 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.50 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

225 12.23.50  43.39, cm 12.23.50 Nilai jarak: 43.39 Berhasil 

226 12.23.51 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.51 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

227 12.23.51  35.02, cm 12.23.51 Nilai jarak: 35.02 Berhasil 

228 12.23.51 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.51 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

229 12.23.52  28.36, cm 12.23.52 Nilai jarak: 28.36 Berhasil 

230 12.23.52 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.52 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 
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231 12.23.52  23.72, cm 12.23.52 Nilai jarak: 23.72 Berhasil 

232 12.23.52 
 Kecepatan 

Sedang 
12.23.53 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

233 12.23.53  16.53, cm 12.23.53 Nilai jarak: 16.53 Berhasil 

234 12.23.53 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

235 12.23.53  9.78, cm     Tidak Berhasil 

236 12.23.54 
 Ada benda di 

depan 
12.23.54 Robot berhenti Berhasil 

237 12.23.54 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.23.54 Keluar dari mode ACC Berhasil 

238 12.23.55  9.78, cm 12.23.55 Nilai jarak: 9.78 Berhasil 

239 12.23.58 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.23.58 Mengirimkan ACC Berhasil 

240 12.23.58  63.58, cm 12.23.58 Nilai jarak: 63.58 Berhasil 

241 12.23.59 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.59 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

242 12.23.59  58.70, cm 12.23.59 Nilai jarak: 58.70 Berhasil 

243 12.23.59 
 Kecepatan 

Cepat 
12.23.59 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

244 12.24.00  49.07, cm 12.24.00 Nilai jarak: 49.07 Berhasil 

245 12.24.00 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

246 12.24.00  40.94, cm 12.24.00 Nilai jarak: 40.94 Berhasil 

247 12.24.00 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

248 12.24.01  32.48, cm 12.24.01 Nilai jarak: 32.48 Berhasil 

249 12.24.01 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

250 12.24.01  23.74, cm 12.24.01 Nilai jarak: 23.74 Berhasil 

251 12.24.02 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.02 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

252 12.24.02  16.23, cm 12.24.02 Nilai jarak: 16.23 Berhasil 

253 12.24.02 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.02 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

254 12.24.03  8.73, cm 12.24.03 Nilai jarak: 8.73 Berhasil 

255 12.24.03 
 Ada benda di 

depan 
12.24.03 Robot berhenti Berhasil 

256 12.24.03 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.03 Keluar dari mode ACC Berhasil 

257 12.24.04  8.73, cm 12.24.04 Nilai jarak: 8.73 Berhasil 

258 12.24.08 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.08 Mengirimkan ACC Berhasil 

259 12.24.08  58.23, cm 12.24.08 Nilai jarak: 58.23 Berhasil 

260 12.24.08 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.08 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

261 12.24.09  62.82, cm 12.24.09 Nilai jarak: 62.82 Berhasil 

262 12.24.09 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.09 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

263 12.24.09  56.08, cm 12.24.09 Nilai jarak: 56.08 Berhasil 
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264 12.24.09 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.10 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

265 12.24.10  48.71, cm 12.24.10 Nilai jarak: 48.71 Berhasil 

266 12.24.10 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.10 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

267 12.24.10  41.29, cm 12.24.11 Nilai jarak: 41.29 Berhasil 

268 12.24.11 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

269 12.24.11  30.38, cm 12.24.11 Nilai jarak: 30.38 Berhasil 

270 12.24.11 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.11 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

271 12.24.12  24.51, cm 12.24.12 Nilai jarak: 24.51 Berhasil 

272 12.24.12 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.12 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

273 12.24.12  16.23, cm 12.24.12 Nilai jarak: 16.23 Berhasil 

274 12.24.13 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.13 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

275 12.24.13  10.47, cm     Tidak Berhasil 

276 12.24.13 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

277 12.24.13  5.08, cm 12.24.14 Nilai jarak: 5.08 Berhasil 

278 12.24.14 
 Ada benda di 

depan 
12.24.14 Robot berhenti Berhasil 

279 12.24.14 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.14 Keluar dari mode ACC Berhasil 

280 12.24.15  5.08, cm 12.24.15 Nilai jarak: 5.08 Berhasil 

281 12.24.18 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.18 Mengirimkan ACC Berhasil 

282 12.24.18  62.19, cm 12.24.18 Nilai jarak: 62.19 Berhasil 

283 12.24.18 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.18 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

284 12.24.19  59.78, cm 12.24.19 Nilai jarak: 59.78 Berhasil 

285 12.24.19 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.19 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

286 12.24.19  53.21, cm 12.24.19 Nilai jarak: 53.21 Berhasil 

287 12.24.20 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.20 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

288 12.24.20  47.99, cm 12.24.20 Nilai jarak: 47.99 Berhasil 

289 12.24.20 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.20 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

290 12.24.20  41.10, cm 12.24.21 Nilai jarak: 41.10 Berhasil 

291 12.24.21 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.21 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

292 12.24.21  36.75, cm 12.24.21 Nilai jarak: 36.75 Berhasil 

293 12.24.21 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.21 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

294 12.24.22  33.22, cm 12.24.22 Nilai jarak: 33.22 Berhasil 

295 12.24.22 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.22 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

296 12.24.22  24.19, cm 12.24.22 Nilai jarak: 24.19 Berhasil 
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297 12.24.23 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.23 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

298 12.24.23  17.52, cm     Tidak Berhasil 

299 12.24.23 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

300 12.24.23  10.77, cm 12.24.24 Nilai jarak: 10.77 Berhasil 

301 12.24.24 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.24 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

302 12.24.24  4.44, cm 12.24.24 Nilai jarak: 4.44 Berhasil 

303 12.24.24 
 Ada benda di 

depan 
12.24.25 Robot berhenti Berhasil 

304 12.24.25 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.25 Keluar dari mode ACC Berhasil 

305 12.24.25  4.44, cm 12.24.25 Nilai jarak: 4.44 Berhasil 

306 12.24.28 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.28 Mengirimkan ACC Berhasil 

307 12.24.28  63.93, cm 12.24.28 Nilai jarak: 63.93 Berhasil 

308 12.24.28 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.29 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

309 12.24.29  61.21, cm 12.24.29 Nilai jarak: 61.21 Berhasil 

310 12.24.29 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.29 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

311 12.24.29  54.92, cm 12.24.29 Nilai jarak: 54.92 Berhasil 

312 12.24.30 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

313 12.24.30  47.27, cm 12.24.30 Nilai jarak: 47.27 Berhasil 

314 12.24.30 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.30 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

315 12.24.31  37.85, cm 12.24.31 Nilai jarak: 37.85 Berhasil 

316 12.24.31 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.31 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

317 12.24.31  27.43, cm 12.24.31 Nilai jarak: 27.43 Berhasil 

318 12.24.31 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.32 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

319 12.24.32  20.71, cm 12.24.32 Nilai jarak: 20.71 Berhasil 

320 12.24.32 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.32 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

321 12.24.32  15.00, cm 12.24.32 Nilai jarak: 15.00 Berhasil 

322 12.24.33 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.33 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

323 12.24.33  10.17, cm     Tidak Berhasil 

324 12.24.33 
 Kecepatan 

Sedang 
    Tidak Berhasil 

325 12.24.34  4.80, cm 12.24.34 Nilai jarak: 4.80 Berhasil 

326 12.24.34 
 Ada benda di 

depan 
12.24.34 Robot berhenti Berhasil 

327 12.24.34 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.34 Keluar dari mode ACC Berhasil 

328 12.24.35  4.80, cm 12.24.35 Nilai jarak: 4.80 Berhasil 

329 12.24.38 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.37 Mengirimkan ACC Berhasil 
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330 12.24.38  58.74, cm 12.24.38 Nilai jarak: 58.74 Berhasil 

331 12.24.38 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

332 12.24.38  53.09, cm 12.24.38 Nilai jarak: 53.09 Berhasil 

333 12.24.39 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

334 12.24.39  48.78, cm 12.24.39 Nilai jarak: 48.78 Berhasil 

335 12.24.39 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.39 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

336 12.24.40  39.26, cm 12.24.40 Nilai jarak: 39.26 Berhasil 

337 12.24.40 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.40 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

338 12.24.40  34.90, cm 12.24.40 Nilai jarak: 34.90 Berhasil 

339 12.24.40 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.41 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

340 12.24.41  21.39, cm 12.24.41 Nilai jarak: 21.39 Berhasil 

341 12.24.41 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.41 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

342 12.24.41  13.15, cm 12.24.41 Nilai jarak: 13.15 Berhasil 

343 12.24.42 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.42 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

344 12.24.42  7.48, cm 12.24.42 Nilai jarak: 7.48 Berhasil 

345 12.24.42 
 Ada benda di 

depan 
12.24.43 Robot berhenti Berhasil 

346 12.24.43 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.43 Keluar dari mode ACC Berhasil 

347 12.24.43  7.48, cm 12.24.43 Nilai jarak: 7.48 Berhasil 

348 12.24.46 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.45 Mengirimkan ACC Berhasil 

349 12.24.46  45.19, cm 12.24.46 Nilai jarak: 45.19 Berhasil 

350 12.24.46 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

351 12.24.46  44.22, cm 12.24.46 Nilai jarak: 44.22 Berhasil 

352 12.24.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

353 12.24.47  37.87, cm 12.24.47 Nilai jarak: 37.87 Berhasil 

354 12.24.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

355 12.24.47  29.87, cm 12.24.48 Nilai jarak: 29.87 Berhasil 

356 12.24.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

357 12.24.48  23.14, cm 12.24.48 Nilai jarak: 23.14 Berhasil 

358 12.24.48 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.48 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

359 12.24.49  13.11, cm 12.24.49 Nilai jarak: 13.11 Berhasil 

360 12.24.49 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.49 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

361 12.24.49  6.25, cm 12.24.49 Nilai jarak: 6.25 Berhasil 

362 12.24.50 
 Ada benda di 

depan 
12.24.50 Robot berhenti Berhasil 
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363 12.24.50 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.50 Keluar dari mode ACC Berhasil 

364 12.24.50  6.25, cm 12.24.51 Nilai jarak: 6.25 Berhasil 

365 12.24.53 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.24.53 Mengirimkan ACC Berhasil 

366 12.24.53  36.49, cm 12.24.53 Nilai jarak: 36.49 Berhasil 

367 12.24.53 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.54 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

368 12.24.54  34.40, cm 12.24.54 Nilai jarak: 34.40 Berhasil 

369 12.24.54 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.54 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

370 12.24.54  28.30, cm 12.24.54 Nilai jarak: 28.30 Berhasil 

371 12.24.55 
 Kecepatan 

Cepat 
12.24.55 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

372 12.24.55  21.03, cm 12.24.55 Nilai jarak: 21.03 Berhasil 

373 12.24.55 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.55 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

374 12.24.55  13.35, cm 12.24.56 Nilai jarak: 13.35 Berhasil 

375 12.24.56 
 Kecepatan 

Sedang 
12.24.56 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

376 12.24.56  6.50, cm 12.24.56 Nilai jarak: 6.50 Berhasil 

377 12.24.56 
 Ada benda di 

depan 
12.24.57 Robot berhenti Berhasil 

378 12.24.57 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.24.57 Keluar dari mode ACC Berhasil 

379 12.24.57  6.50, cm 12.24.57 Nilai jarak: 6.50 Berhasil 

380 12.25.00 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.00 Mengirimkan ACC Berhasil 

381 12.25.00  36.00, cm 12.25.00 Nilai jarak: 36.00 Berhasil 

382 12.25.00 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.00 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

383 12.25.01  34.04, cm 12.25.01 Nilai jarak: 34.04 Berhasil 

384 12.25.01 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.01 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

385 12.25.01  29.87, cm 12.25.01 Nilai jarak: 29.87 Berhasil 

386 12.25.02 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.02 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

387 12.25.02  24.49, cm 12.25.02 Nilai jarak: 24.49 Berhasil 

388 12.25.02 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.02 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

389 12.25.02  15.95, cm 12.25.03 Nilai jarak: 15.95 Berhasil 

390 12.25.03 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.03 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

391 12.25.03  8.95, cm 12.25.03 Nilai jarak: 8.95 Berhasil 

392 12.25.03 
 Ada benda di 

depan 
12.25.03 Robot berhenti Berhasil 

393 12.25.04 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.04 Keluar dari mode ACC Berhasil 

394 12.25.04  8.95, cm 12.25.04 Nilai jarak: 8.95 Berhasil 

395 12.25.07 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.06 Mengirimkan ACC Berhasil 
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396 12.25.07  34.36, cm 12.25.07 Nilai jarak: 34.36 Berhasil 

397 12.25.07 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.07 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

398 12.25.08  31.67, cm 12.25.08 Nilai jarak: 31.67 Berhasil 

399 12.25.08 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.08 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

400 12.25.08  26.02, cm 12.25.08 Nilai jarak: 26.02 Berhasil 

401 12.25.09 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.09 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

402 12.25.09  20.78, cm 12.25.09 Nilai jarak: 20.78 Berhasil 

403 12.25.09 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.09 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

404 12.25.09  15.80, cm 12.25.10 Nilai jarak: 15.80 Berhasil 

405 12.25.10 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.10 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

406 12.25.10  11.04, cm 12.25.10 Nilai jarak: 11.04 Berhasil 

407 12.25.10 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.10 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

408 12.25.11  5.94, cm 12.25.11 Nilai jarak: 5.94 Berhasil 

409 12.25.11 
 Ada benda di 

depan 
12.25.11 Robot berhenti Berhasil 

410 12.25.11 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.11 Keluar dari mode ACC Berhasil 

411 12.25.12  5.94, cm 12.25.12 Nilai jarak: 5.94 Berhasil 

412 12.25.16 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.15 Mengirimkan ACC Berhasil 

413 12.25.16  39.76, cm 12.25.16 Nilai jarak: 39.76 Berhasil 

414 12.25.16 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.16 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

415 12.25.17  33.33, cm 12.25.17 Nilai jarak: 33.33 Berhasil 

416 12.25.17 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.17 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

417 12.25.17  30.77, cm 12.25.17 Nilai jarak: 30.77 Berhasil 

418 12.25.18 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.18 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

419 12.25.18  25.49, cm 12.25.18 Nilai jarak: 25.49 Berhasil 

420 12.25.18 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.18 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

421 12.25.18  17.81, cm 12.25.19 Nilai jarak: 17.81 Berhasil 

422 12.25.19 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.19 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

423 12.25.19  10.10, cm 12.25.19 Nilai jarak: 10.10 Berhasil 

424 12.25.19 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.19 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

425 12.25.20  4.15, cm 12.25.20 Nilai jarak: 4.15 Berhasil 

426 12.25.20 
 Ada benda di 

depan 
12.25.20 Robot berhenti Berhasil 

427 12.25.20 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.20 Keluar dari mode ACC Berhasil 

428 12.25.21  4.15, cm 12.25.21 Nilai jarak: 4.15 Berhasil 
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429 12.25.25 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.25 Mengirimkan ACC Berhasil 

430 12.25.25  35.09, cm 12.25.26 Nilai jarak: 35.09 Berhasil 

431 12.25.26 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.26 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

432 12.25.26  33.01, cm 12.25.26 Nilai jarak: 33.01 Berhasil 

433 12.25.26 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

434 12.25.27  29.10, cm 12.25.27 Nilai jarak: 29.10 Berhasil 

435 12.25.27 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.27 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

436 12.25.27  24.02, cm 12.25.27 Nilai jarak: 24.02 Berhasil 

437 12.25.28 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.28 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

438 12.25.28  18.22, cm 12.25.28 Nilai jarak: 18.22 Berhasil 

439 12.25.28 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.28 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

440 12.25.29  14.04, cm 12.25.29 Nilai jarak: 14.04 Berhasil 

441 12.25.29 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.29 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

442 12.25.29  8.63, cm 12.25.29 Nilai jarak: 8.63 Berhasil 

443 12.25.29 
 Ada benda di 

depan 
12.25.30 Robot berhenti Berhasil 

444 12.25.30 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.30 Keluar dari mode ACC Berhasil 

445 12.25.30  8.63, cm 12.25.30 Nilai jarak: 8.63 Berhasil 

446 12.25.36 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.36 Mengirimkan ACC Berhasil 

447 12.25.36  40.63, cm 12.25.37 Nilai jarak: 40.63 Berhasil 

448 12.25.37 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.37 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

449 12.25.37  35.56, cm 12.25.37 Nilai jarak: 35.56 Berhasil 

450 12.25.37 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

451 12.25.38  29.09, cm 12.25.38 Nilai jarak: 29.09 Berhasil 

452 12.25.38 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.38 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

453 12.25.38  24.30, cm 12.25.38 Nilai jarak: 24.30 Berhasil 

454 12.25.39 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

455 12.25.39  17.86, cm 12.25.39 Nilai jarak: 17.86 Berhasil 

456 12.25.39 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.39 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

457 12.25.40  11.61, cm 12.25.40 Nilai jarak: 11.61 Berhasil 

458 12.25.40 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.40 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

459 12.25.40  6.93, cm 12.25.40 Nilai jarak: 6.93 Berhasil 

460 12.25.40 
 Ada benda di 

depan 
12.25.41 Robot berhenti Berhasil 

461 12.25.41 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.41 Keluar dari mode ACC Berhasil 
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462 12.25.41  6.93, cm 12.25.41 Nilai jarak: 6.93 Berhasil 

463 12.25.45 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.44 Mengirimkan ACC Berhasil 

464 12.25.45  48.75, cm 12.25.45 Nilai jarak: 48.75 Berhasil 

465 12.25.45 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.45 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

466 12.25.46  43.86, cm 12.25.46 Nilai jarak: 43.86 Berhasil 

467 12.25.46 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

468 12.25.46  39.95, cm 12.25.46 Nilai jarak: 39.95 Berhasil 

469 12.25.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

470 12.25.47  32.83, cm 12.25.47 Nilai jarak: 32.83 Berhasil 

471 12.25.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

472 12.25.47  26.01, cm 12.25.48 Nilai jarak: 26.01 Berhasil 

473 12.25.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

474 12.25.48  17.53, cm 12.25.48 Nilai jarak: 17.53 Berhasil 

475 12.25.48 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.48 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

476 12.25.49  10.72, cm 12.25.49 Nilai jarak: 10.72 Berhasil 

477 12.25.49 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.49 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

478 12.25.49  5.65, cm 12.25.49 Nilai jarak: 5.65 Berhasil 

479 12.25.50 
 Ada benda di 

depan 
12.25.50 Robot berhenti Berhasil 

480 12.25.50 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.50 Keluar dari mode ACC Berhasil 

481 12.25.50  5.65, cm 12.25.51 Nilai jarak: 5.65 Berhasil 

482 12.25.54 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.25.54 Mengirimkan ACC Berhasil 

483 12.25.54  42.10, cm 12.25.54 Nilai jarak: 42.10 Berhasil 

484 12.25.54 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.55 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

485 12.25.55  37.63, cm 12.25.55 Nilai jarak: 37.63 Berhasil 

486 12.25.55 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.55 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

487 12.25.55  30.42, cm 12.25.55 Nilai jarak: 30.42 Berhasil 

488 12.25.56 
 Kecepatan 

Cepat 
12.25.56 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

489 12.25.56  24.06, cm 12.25.56 Nilai jarak: 24.06 Berhasil 

490 12.25.56 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.56 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

491 12.25.57  18.22, cm 12.25.57 Nilai jarak: 18.22 Berhasil 

492 12.25.57 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.57 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

493 12.25.57  14.02, cm 12.25.57 Nilai jarak: 14.02 Berhasil 

494 12.25.57 
 Kecepatan 

Sedang 
12.25.58 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 
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No. 
Waktu ketika 

mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

495 12.25.58  9.29, cm 12.25.58 Nilai jarak: 9.29 Berhasil 

496 12.25.58 
 Ada benda di 

depan 
12.25.58 Robot berhenti Berhasil 

497 12.25.58 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.25.59 Keluar dari mode ACC Berhasil 

498 12.25.59  9.29, cm 12.26.00 Nilai jarak: 9.29 Berhasil 

499 12.45.43 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.45.42 Mengirimkan ACC Berhasil 

500 12.45.43  51.67, cm 12.45.43 Nilai jarak: 51.67 Berhasil 

501 12.45.43 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.43 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

502 12.45.44  51.70, cm 12.45.44 Nilai jarak: 51.70 Berhasil 

503 12.45.44 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.44 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

504 12.45.44  49.35, cm 12.45.44 Nilai jarak: 49.35 Berhasil 

505 12.45.45 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.45 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

506 12.45.45  45.41, cm 12.45.45 Nilai jarak: 45.41 Berhasil 

507 12.45.45 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.45 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

508 12.45.45  43.16, cm 12.45.46 Nilai jarak: 43.16 Berhasil 

509 12.45.46 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

510 12.45.46  38.55, cm 12.45.46 Nilai jarak: 38.55 Berhasil 

511 12.45.46 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.46 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

512 12.45.47  35.11, cm 12.45.47 Nilai jarak: 35.11 Berhasil 

513 12.45.47 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.47 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

514 12.45.47  33.37, cm 12.45.47 Nilai jarak: 33.37 Berhasil 

515 12.45.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.48 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

516 12.45.48  28.07, cm 12.45.48 Nilai jarak: 28.07 Berhasil 

517 12.45.48 
 Kecepatan 

Cepat 
12.45.49 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

518 12.45.48  26.55, cm     Tidak Berhasil 

519 12.45.49 
 Kecepatan 

Cepat 
    Tidak Berhasil 

520 12.45.49  21.39, cm 12.45.49 Nilai jarak: 21.39 Berhasil 

521 12.45.49 
 Kecepatan 

Sedang 
12.45.49 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

522 12.45.50  19.52, cm 12.45.50 Nilai jarak: 19.52 Berhasil 

523 12.45.50 
 Kecepatan 

Sedang 
12.45.50 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

524 12.45.50  16.25, cm 12.45.50 Nilai jarak: 16.25 Berhasil 

525 12.45.51 
 Kecepatan 

Sedang 
12.45.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

526 12.45.51  14.32, cm 12.45.51 Nilai jarak: 14.32 Berhasil 

527 12.45.51 
 Kecepatan 

Sedang 
12.45.51 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 
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mengirim 

Keterangan 

pada robot 

Waktu 

diterima 

Keterangan yang 

diberikan aplikasi 
Keterangan 

528 12.45.51  11.66, cm 12.45.52 Nilai jarak: 11.66 Berhasil 

529 12.45.52 
 Kecepatan 

Sedang 
12.45.52 

Bergerak dengan 

kecepatan sedang 
Berhasil 

530 12.45.52  9.49, cm 12.45.52 Nilai jarak: 9.49 Berhasil 

531 12.45.52 
 Ada benda di 

depan 
12.45.53 Robot berhenti Berhasil 

532 12.45.53 
 Keluar dari 

mode ACC 
12.45.53 Keluar dari mode ACC Berhasil 

533 12.45.53  9.49, cm 12.45.53 Nilai jarak: 9.49 Berhasil 

534 12.50.05 
 Mode acc 

diaktifkan 
12.50.04 Mengirimkan ACC Berhasil 

535 12.50.05  54.23, cm 12.50.05 Nilai jarak: 54.23 Berhasil 

536 12.50.05 
 Kecepatan 

Cepat 
12.50.05 

Bergerak dengan 

kecepatan cepat 
Berhasil 

537 12.50.06  49.04, cm 12.50.06 Nilai jarak: 49.04 Berhasil 
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Lampiran  6. Surat Izin Penelitian di Politeknik Negeri Jakarta 

 

 



 

136 

 

 

 

 

 

 



 

137 

 

 


