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Perancangan PCB dan Instalasi Robot Sekolah Dasar

Abstrak

Peserta didik diajarkan dengan cara yang kuno yang sudah dipakai sejak
lama sehingga dibutuhkan media pembelajaran teknologi baru yang memotivasi
peserta didik yang yang kreatif dan paham akan.dunia robotika. Membuat sebuah
robot sebagai sarana pembelajaran robetika berdasarkan silabus FKKS SD/MI
Muhammadiyah Provinsi Jawa Tengah yang dapat melatih-keterampilan siswa
Sekolah Dasar dalam meranecang, merangkai, dan memprogram.robot dengan
menggunakan mikrokontrolerarduino mega yang didesain dengan sederhana dan
menarik. dalam satu” set robot memiliki “berbagai kemampuan sepertis robot
transporter, robot avoider, dan robot line follower. pada robot transporter,
pergerakan robot dikendalikan menggunakan joystick dan push button untuk
mengendalikan gripper. Pada robot avoider, sensor yang digunakan adalah sensor
HC SR04, pada robot line follower analog sensor yang digunakan adalah sensor
photodioda yang dirangkai dengan LED, keluaran dari sensor adalah nilai analog
yang nanti akan dibandingkanatau dikomparasikan. Mediapembelajaranrobotika
ini_ dibuat agar mudah dipahami dan dioperasikan oleh anak-anak. Pada bagian
atas robot, terdapat baterai, push button dan LCD. opsi mode robot dapat dipilih
melalui interface LCD dan tombol push button pada robot. Rangkaian PCB pada
robot dibuat dengan menggunakan aplikasi EAGLE dan KiCad yang dibuat secara
terpisah, penghubung antar PCB menggunakan kabel-konektor JST XH dan kabel
RJ12 agar robot dapat dibongkar pasang kemudian bisa di rakit kembali dengan
mudah.

Kata kunci: , Arduino, Learning Media, lego, PCB,

Vi
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PCB Design And Installation of Elementary School Robot

Abstract

Students are taught in an ancient way that has been used for a long time so
that new technology learning media is needed that motivates students who are
creative and understand the world of robotics. Making a robot as a learning tool
for robotics based on the syllabus of the®FKKS:SD/MI. Muhammadiyah Central
Java Province which can train elementary school students*.skills in designing,
assembling, and programming rebots using the Arduino Mega microcontroller
which is designed in a simple:and attractive way. in one set of robots have various
abilities such as transporter robots, avoider robots, and line follower robets:.on the
transporter robot, the movement of the robot is controlled using a joystick and push
buttons to controlthe gripper.n the.avoider robot, the sensor used is the HC SR04
sensor, in the analog line follower robot the sensor used s a photodiode sensor
coupled with an LED, the output of the sensor is an analog value which will be
compared or compared. This robotics learning media is made to be easily
understood and operated-by-children: /At the top of the robot, there«is a battery,
push button and LCD. Robot mode options can be selected via the LCD interface
and push buttons on the robot. The PCB circuit on the robot is made using EAGLE
and KiCad applications which are made separately, the connectors between PCBs
use JST XH connector cables and RJ12 cables so that the robot can be disassembled
and then reassembled easily.

Keywords: Arduino, Learning Media, lego, PCB

vii
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BAB |
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Perkembangan robot di dunia saat_inisudah“sangat maju, banyak pekerjaan
manusiayang digantikan oleh robot'seperti pada pabrik-pabrik besar, hingga pekerjaan
rumah tangga. Perkembangan robot yang sangat maju ini sangat bermanfaat bagi
manusia karena dapat-membantu meringankan bahkan menggantikan “pekerjaan
manusia. Namun_apabila perkembangan ini tidak diiringi dengan perkembangan
sumber daya.manusia di bidang tersebut, maka besar kemungkinan sumber daya
manusia akan tertinggal dengan perkembangan teknologi robot yang akan datang.

Menurut  Menteri  Koordinator = Bidang Pembangunan = Manusia dan
Kebudayaan(Menko PMK) Muhadjir Effendy, pada tahun 2030 Indonesia akan berada
di puncak bonus demaografi. Dengan demikian penduduk Indonesia di usia produktif
mengalami peningkatandua kali lipat dibandingkan usia non-produktif. Untuk
mencetak generasi muda yang produktif, pengembangan.sumber daya manusia perlu
diterapkan sejak dini. Sehingga padatahun 2030, diharapkan generasi muda bangsa
mampu berkompetisi dengan negara-negara maju lainnya.

Upaya yang dapat dilakukan dalam mengikuti perkembangan. teknologi robot saat
ini yaitu memberikan pendidikan kepada anak-anak tentang ilmu robotika pada usia
dini. 1lmu robotika yang dapat diberikan seperti pengenalan dunia robot, praktek
dengan robot, dan mengasah logika berpikir anak dengan memprogram robot secara
sederhana. Oleh 'karena itu kami membuat robot lego sederhana sebagai media
pembelajaran anak SD dengan harapan robot lego ini dapat menjadi ‘sarana
pembelajaran ilmu robetika yang dapat mencetak generasi muda yang-kreatif dan
paham akan dunia robotika sehingga mampu berkompetisi dengan negara-negara maju
lainnya terutama di bidang robotika.

Printed Circuit Board (PCB) merupakan suatu instrument penting dalam dunia
rancang bangun rangkaian elektronika dimana kumpulan beberapa komponen

elektronika yang dapat menjalankan suatu sistem tertentu terdapat didalamnya

1 Politeknik Negeri Jakarta
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(Mukhofidhoh & Kholis 2018). bentuk PCB diawali dari gambar skema atau diagram
rangkaian, kemudian menetapkan kemasan komponen (packaging) dari setiap
komponen yang ada di skema tersebut, dan kemudian melakukan penyambungan jalur
(routing track). Pekerjaan untuk mewujudkan.skema rangkaian menjadi sebuah
rangkaian riil yang disusun rapi pada.sebuah PCB (Maria'& Susianti, 2018).

Untuk itu dilakukan raneang bangun suatu alat yang mampu dibongkar dan
dipasang seperti lego_maka komponen part juga memerlukan banyak.part elektronik
berupa PCB yang-dihubungkan melalui kabel dengan RJ12 sebagai penghubung antar
soket. Pada_instalasinya, robot dirancang menggunakan PCB (printed circuit board)
sebagai papan lintasan untuk menghubungkan sensor-sensor, actuator; dan LCD 16x2

sebagaitampilan mode robot.

1.2 Perumusan Masalah
a. Merancang bangun komponen dan Desain PCB pada tiap bagian robot.
b. Bagaimana membuat sebuah robot yang mempunyaiempat fungsi yaitu line

follower, avoider, wireless, dan transporter.

1.3 Tujuan

Adapun tujuan yang ingin dicapal oleh penulis adalah membuat robot yang sesuai
dengan silabus robotika sekolah dasar dengan fokus pada perancangan PCB dari robot
tersebut.

1.4 Luaran

a. Robot Lego
b. Laporan Tugas Akhir

Politeknik Negeri Jakarta
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1.

BAB V
PENUTUP

5.1 Simpulan

Kesimpulan yang didapatkan dari pengerjaan tugas akhir yang berjudul

“Rancang Bangun Robot Line Follower; Avoider; DanTransporter Sebagai Media
Pembelajaran Sekolah Dasar” dengan subjudul “PERANCANGAN PCB DAN
DAN INSTALASLROBOT SEKOLAH DASAR” adalah sebagai berikut:

a. Robotyang mempunyal empat mode yaitu robot wireless, Robot Line Follower,

Avoider, Dan Transporter dapat dicapai dengan pemilihan.made robot dipilih
melalui tombol push button yang terdapat pada body robot, kemudian menu
robot yang dipilih akan ditampilkan pada layar LCD, pada layar tersebut bisa
memilih beberapa opsi dari setiap mode robot yang tersedia.

Instalasi pada robot sekolah dasar dibuat secara terpisah karena robot
mempunyai beberapa fungsi dalam.satu  robot, penghubung antar PCB
menggunakan kabel konektor JST XH dan kabel RJ12 sesuai dengan tujuan
agar robot dapat dibongkar pasang kemudian bisa di rakit kembali oleh siswa

sekolah dasar.

5.2 Saran
Setelah. melakukan perancangan PCB ‘mengenai robot sekolah dasar terdapat

beberapa saran yang dapat bermanfaat yaitu sebagai berikut :

Troubleshooting dan perbaikan rangkaian robot lego avoider, line follower, dan
transporter.agar desain PCB lebih membuat bentuk robot tidak terlalu besar.
Sesuaikan PCB.dengan komponen mekanik:terlebih dahulu agar.ukuran PCB

sesuai dengan casing mekanik yang dibuat.

61 Politeknik Negeri Jakarta
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Foto Alat
Foto pada bagian atas dalam robot
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Foto.robot dengan kemasan
Foto komponen komponen robot
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= perakitan robot Wireless

perakitan robot Transporter

~ Spesifikasi alat
= perakitan robot Line
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Spesifikasi alat
Bentuk Fisik:
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C. Dimensi Alat;

d. Bahan:
1. Filament Polylactid Acid (PLA)

Spesifikasi Hardware:

d. Tegangan.lnput.: 12V

1.Remot robot: P x L X T ( 13m'X 9cm.x 8cm)
2.Body robot : P X Lex T(20cm x 13cm x:120cm)

C. Sumber tegangan : Baterai 18650 3 sel
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Nama Komponen Fungsi/Keterangan Tegangan Input Jumlah
Baterai 18650 Sebagai sumber 3 sel
tegangan pada robot
Ams1117 3.3v Sebagai regulator 12v 1
tegangan 3.3V
Arduina mega pro  Pengolah dan pemroses 5V 1
mini pada rebot
Arduino'Nano Pengolah dan pemroses 5V 1
pada remot robot
Baterai 14500 Sebagai sumber 3 sel
tegangan pada remot
LCD 12x2 dan Penampil.indicator SV 1
12C mode-robot
LM2596 Sebagai regulator 12V 2
Adjustable DC- tegangan 5V
DC
Omron push Sebagai pengatur mode 5V 4
button b3f robot
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Langkah Kerja :

1. Persiapkan alat dan bahan sesuai yang dibutuhkan
Hidupkan remot robot dengan menekan menekan button pada remot

2

3. Pasangkan baterai pada robot dan hubungkan konektor baterai dengan remot
4. Silahkan cari menu “Kendali Wireless” pada lcd dengan.menekan tombol
button kedua untuk kebawah dan tombol button ketiga untuk keatas

Pilih menu“Kendali Wireless” dengan menekan tombol ke empat

Tunggu hingga layar menampilkan “TERHUBUNG?’

Robot siap digunakan

O N o O

Untuk keluar atau memilih menu robot lain, tekan tombol 1

Apabila LCD menampilkan “TIDAK TERHUBUNG”, pastikan remot dalam kondisi
menyala dan tidak ada penghalang antara-robot dengan remot.

Pengenalan Robot kendali remote wireless

Robot kendali remote wireless adalah robot yang pergerakannya dikendalikan
oleh remot, pergerakan robot dikendalikan menggunakan joystick yang terdapat pada
remot dengan sistem pengiriman data secara wireless atau tanpa kabel, Robot dapat

bergerak maju, mundur, serta berbelok ke kanan dan ke Kiri.
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Langkah Kerja :

7
8.
R

Persiapkan alat dan bahan sesuai yang dibutuhkan
Hidupkan remot robot dengan menekan menekan button pada remot

Pasangkan baterai pada robot dan hubungkan konektor baterai dengan remot
Hubungkan lengan gripper.dengan kabel RJ12 ke soket RJ12 ke dua pada body
robot bagian belakang

Hubungkan'lengan gripper dengan kabel RJ12 ke soket RJ12 ke tiga pada body
robot bagian belakang

Silahkan cari menu “transporter” pada lcd dengan menekan tombol button
kedua untuk kebawah dan tombol button ketiga untuk keatas

Pilih menu “transporter > dengan menekan tombol ke empat

Tunggu hingga layar menampilkan “TERHUBUNG”

Robot siap digunakan

10. Untuk keluar atau memilih menu robot lain;tekan tombol 1

Apabila layar LCD menampilkan “TIDAK TERHUBUNG*; pastikan remot dalam
kondisi menyala dan tidak ada penghalang antara robot dengan remot.

Pengenalan Robot Transporter

Robot transporter adalah robot yang pergerakannya dikendalikan oleh remot

wireless, pergerakan robot dikendalikan menggunakan joystick yang terdapat pada

remot, Robot dapat bergerak maju, mundur, serta berbelok ke kanan dan ke kiri, tidak

hanya itu robot ini dilengkapi sebuah penjepit atau gripper yang berfungsi untuk

mencengkram sebuah benda untuk-dipindahkan dari.satu-tempat ke tempat lainnya.

Pergerakan dari gripper tersebut juga dapat dikontrol oleh remote wireless melalui 4

tombol yang terdapat pada sebelah kanan remot.
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Langkah Kerja :

1. Persiapkan alat dan bahan sesuai yang dibutuhkan
2. Pasangkan baterai pada robot dan hubungkan konektor baterai dengan remot

3. Hubungkan sensor jalur dengan kabel RJ12 ke soket RJ12 ke empat pada body
robot bagian depan

4. Silahkan cari menu “Line Follower” pada lcd dengan:menekan tombol button

kedua untuk kebawah dan tombol button ketiga untuk keatas

Pilih menu““Line Follower” dengan menckan tombol ke empat

Pilih menu “Run” dengan menckan tombol ke empat

Raobot siap digunakan

Kemudian taruh robot pada arena

OYr ~N o O

Untuk keluar atau memilih menu robot lain, tekan tombol 1 pada body robot

Pengenalan Robot Line Follower

Robot line follower (robot pengikut garis) adalah robot yang akan mengikuti
garis'yang ada pada lintasan sesuail dengan perintah yang diberikan yaitu mengikuti

sebuah garis berwarna hitam.
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Langkah Kerja :

1. Persiapkan alat dan bahan sesuai yang dibutuhkan
2. Pasangkan baterai pada robot dan hubungkan konektor baterai dengan remot

3. Hubungkan sensor HC-SR04 dengan kabel RJ12 ke soket RJ12 ke satu pada
body robot bagian depan

4. Hubungkan servo dengan kabel RJ12 ke soket RJ12 ke satu pada body robot
bagian belakang

5. Silahkan cari menu “Avoider” pada Icd dengan menekan tombol button.kedua

untuk kebawah dan tombol button ketiga untuk keatas

Pilih.menu “Avoider” dengan menekan tombol ke empat

Pilth menu “Run” dengan menekan tombol ke empat

Robot siap digunakan

OOy~ &

Untuk keluar atau memilih- menu robot lain, tekan tombol 1 ‘pada body robot

Pengenalan Robot Avoider

Robot Avoider adalah robot yang akan berjalan.dengan sensor ultrasonik yang
dapat bergerak ke kiri dan kanan dengan bantuan servo dan-akan menghitung jarak dari
benda penghalang sehingga robot dapat berhenti dan menghindari halangan.
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Penggunaan Remote

Untuk menggunakan remote, pastikan remote dalam keadaan menyala ditandai dengan

X
m
=
8]
S
-+
Y

I
Y
x
£
T
-+
Y
S
*‘
)
=
='
1)
*
=
=
=
D
Q
D
=
e~
v
x
v
-
Y

Joystick

lampu indikator yang menyala. Kemudian pada robot pilih mode robot “Kendali
Wireless” atau “Transporter” lalu tunggu_hingga layar menampilkan status koneksi
“TERHUBUNG”. Jika status koneksi “TIDAK TERHUBUNG?, pastikan remot dalam
kondisi menyala dan tidak.adapenghalang antara antena robot dengan antena remot

kemudian coba hidupkankembali.

eyieyer Labap Niuyaljod uizi eduey

BUTTON

~ ON/OFF

1. Joystick analog digunakan untuk ‘mengontrol arah
pergerakan robot dengan, jika joystick ke depan maka robot
akan maju, jika joystick ke belakang maka robot akan
mundur, jika joystick menyerong ke kanan maka robot akan
berbelok ke kanan dan jika joystick menyerong ke kiri maka
robot akan berbelok ke Kiri.

2. Antena merupakan komponen yang akan mengirimkan
sinyal ke robet

3. Tombol butten.digunakan untuk-mengontrol pergerakan
servo gripper, jika button atas di tekan maka gripper akan
mengangkat, jika button bawah di tekan maka gripper akan
kearah bawah, jika button kanan ditekan maka gripper akan
mencapit dan jika button kiri ditekan maka gripper akan
meregang.

4. Tombol ON/OFF berfungsi untuk menyalakan atau
mematikan remot.
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© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA
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Fungsi :

1.

Media Pembelajaran Sekolah Dasar yang terdiri dari Robot Line Follower,

Avoider, Dan Transporter

SOP Penggunaan Alat :

1.
2.

00 __immly 1 P~

10.
11.
12.
13.
14.

15
16
1
18

\l

Hubungkan baterai dengan robet. Tekan switch untuk-mengaktifkan robot.
Atur mode robot yang akan diaktifkan menggunakan tombel push button
pada robot

Jika memilih Robot Transporter Silahkan cari menu “Transporter” pada
layar dengan menekan tombol arah atas atau bawah

Pilih menu “Transporter” dengan menekan tombol enter

Tunggu hingga layar menampilkan “TERHUBUNG”

Robot siap digunakan

Untuk keluar atau memilih-menu robot lain, tekan tombol back
Apabila layar menampilkan “TIDAK TERHUBUNG”, pastikan remot
dalam kondisi menyala dan tidak ada penghalang antara robot dengan
remot

Jika memilih Robot Line Follower Silahkan cari menu “Line Follower”
pada layar dengan menekan tombol arah atas.atau bawah

Pilih menu “Line Follower” dengan menekan tombol enter

Pilih menu “Run” dengan menekan tombol enter

Robot siap digunakan

Untuk keluar atau memilih menu robot lain, tekan tombol back

Jika memilih robot Avoider Silahkan cari menu “Avoider” pada layar
dengan menekan tombolarah atas atau bawah

. Pilih menu “Avoider” dengan menekan-tombol-enter

. Pilih menu “Run” dengan menekan tombol enter

. Robot siap digunakan

. Untuk keluar atau memilih menu robot lain, tekan tombol back




