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ABSTRAK 
Beberapa cara pemotongan rumput taman saat ini masih 

menggunakan mesin pemotong yang mengharuskan berkontak fisik dan 

menguras tenaga manusia. Sebelumnya telah diciptakan mesin 

pemotong rumput yang dikendalikan menggunakan remote control, tapi 

masih bermasalah dengan jarak antara pengendali remote control-nya. 

Jarak maksimal antara remote control dengan alat kurang lebih sejauh 

2m. Oleh sebab itu, dengan adanya perkembangan teknologi komunikasi 

tanpa kabel seperti Bluetooth, dan perangkat canggih yang simple seperti 

smartphone, pada tugas akhir ini dirancang suatu prototipe mesin 

pemotong rumput taman yang dikendalikan smartphone via Bluetooth. 

Prototipe ini menggunakan smartphone untuk mengendalikan dua buah 

motor pada roda bagian depan dan satu buah motor untuk pisau 

pemotong. Hasil dari tugas akhir ini adalah jarak koneksi Bluetooth 

dengan penghalang (pepohonan) kurang lebih 35 m, sedangkan tanpa 

penghalang kurang lebih 62m. Prototipe ini bergerak dengan kecepatan 

6 meter per menit dengan hasil sisa potong rumput kurang lebih 1,5cm. 

Prototipe ini dapat menjadi solusi alternatif untuk memotong rumput 

taman. 

Kata Kunci: Pemotong rumput, smartphone, dan Bluetooth 
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ABSTRACT 
Some ways of cutting the grass is still using a lawn mower that 

requires physical contact and drain manpower. Previously been created 

mower is controlled using the remote control, but still have problems 

with controlling the distance between its remote control. The maximum 

distance between the remote control and machine more or less as far as 

2m. Therefore, with the development of wireless communication 

technologies such as Bluetooth, simple and sophisticated devices such 

as smartphones, in this thesis, designed a prototype of a garden lawn 

mower driven smartphone via Bluetooth. This prototype uses a 

smartphone to control two motors at the front wheels and the motors for 

the cutter. The results of this thesis is within the Bluetooth connection 

with obstructions (trees) approximately 35 m, whereas without the 

barrier of approximately 62m. The prototype is moving at a speed of 6 

meters per minute with the results of the rest of the lawn of 

approximately 1.5 cm. This prototype can be an alternative solution to 

cut the lawn. 

 

Keywords: Lawnower, smartphones, and Bluetooth 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1. Latar Belakang 

Pertumbuhan rumput yang memanjang pada taman harus intensif 

dipotong secara teratur. Beberapa cara pemotongan rumput saat ini 

masih menggunakan mesin pemotong yang mengharuskan berkontak 

fisik dengan manusia dan menguras tenaga manusia. Berdasarkan data 

sekunder di Pusat Kesejahteraan Mahasiswa UI, ditemukan keluhan 

badan capek, lemah, dan tangan kebas dari pekerja pemotong rumput 

yang masih menggunakan mesin pemotong rumput sederhana. Untuk 

mengatasi hal itu, sebelumnya telah diciptakan mesin pemotong rumput 

yang dikendalikan menggunakan remote control, sehingga tidak perlu 

berkontak fisik dengan mesin. Tetapi masih bermasalah dengan jarak 

antara pengendali remote control-nya.  

Perkembangan teknologi memberikan kontribusi yang besar bagi 

kehidupan manusia. Hal ini dapat dilihat dari adanya perkembangan 

teknologi yang dapat membantu komunikasi tanpa menggunakan kabel 

berjarak jauh seperti Bluetooth. Perkembangan teknologi juga 

melahirkan  perangkat canggih yang dikemas dalam bentuk handphone 

seperti smartphone. Smartphone memiliki berbagai macam operating 

system seperti Android, Windows, dan Blackberry OS. Smartphone juga 

menyediakan banyak aplikasi yang dapat diunduh secara gratis atau 

berbayar bahkan dapat membuat aplikasi itu sendiri. Dari berbagai hal 

tersebut, maka dirancang suatu prototipe mesin pemotong rumput 

wireless yang dikendalikan geraknya menggunakan smartphone Android 

dengan judul “Perancangan Prototipe Mesin Pemotong Rumput Taman 

yang Dikendalikan Menggunakan Smartphone Via Bluetooth”. 

 

1.2. Perumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang, maka dirumuskan permasalahan yaitu, 

a. Beberapa cara pemotongan rumput masih mengharuskan 

kontak fisik dengan manusia, sehingga dapat menguras tenaga 

manusia. 

b. Mesin pemotong rumput yang sebelumnya telah diciptakan, 

namun memiliki masalah jarak koneksi yang masih pendek. 
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1.3. Batasan Masalah 
Batasan masalah pada perancangan prototipe mesin pemotong 

rumput taman yang dikendalikan menggunakan smartphone via 

Bluetooth adalah sebagai berikut: 

a. Prototipe hanya dapat digerakan pada permukaan tanah yang 

rata, tanah tidak becek, dan tidak berbatu, dan 

b. Prototipe hanya dapat memotong jenis rumput jepang dan 

rumput golf. 

 

1.4. Maksud dan Tujuan 
Maksud dan tujuan dari  perancangan prototipe ini adalah, 

meminimalisir penggunaan tenaga manusia dengan mengendalikan 

mesin pemotong rumput taman dari jarak jauh menggunakan 

smartphone Android via Bluetooth. 

 

1.5. Metodologi 
Dalam pelaksanaan tugas akhir yang berupa perancangan 

prototipe mesin pemotong rumput taman yang dikendalikan 

menggunakan smartphone via Bluetooth, ada beberapa kegiatan yang 

dapat diuraikan sebagai berikut: 

a. Studi Pustaka 

Pada tahap ini dilakukan studi pustaka mengenai: 

- Karakteristik motor yang akan digunakan, 

- Membuat rangkaian pengendali motor untuk menggerakkan 

motor, 

- Penggunaan Bluetooth dalam pengiriman data, dan 

- Perangkat lunak untuk membuat aplikasi Android. 

b. Perencanaan dan Pembuatan Perangkat Keras 

Pada tahap ini dilakukan perancangan perangkat keras sesuai 

data yang telah didapatkan dari studi pustaka. Dilanjutkan dengan 

pembelian komponen sesuai dengan perancangan alat. Kemudian 

dilakukan pembuatan alat setelah semua komponen telah lengkap 

disertai dengan data cara pembuatannya yang diperoleh dari studi 

pustaka. 

c. Perencanaan dan Pembuatan Perangkat Lunak 

Pada tahap ini dilakukan perancangan perangkat lunak sesuai 

data yang telah didapatkan dari studi pustaka. Kemudian dilakukan 
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pembuatan aplikasi setelah perangkat lunak dan data cara 

pembuatannya diperoleh dari studi pustaka. 

d. Uji Alat 

Pada tahap ini dilakukan pengujian alat yang telah dibuat, 

sehingga dapat mengetahui alat bekerja sesuai dengan perencanaan 

atau tidak. 

e. Penyusunan Laporan 

Pada tahap ini dilakukan penyusunan laporan hasil dari 

pembuatan prototipe pengendalian mesin pemotong rumput taman 

menggunakan smartphone via Bluetooth. 

 

1.6. Sistematika Laporan 
Penyelesaian tugas akhir ini dilakukan dengan sistematika sebagai 

berikut: 

Bab I Pendahuluan 

Diawali dengan pendahuluan, alasan dan tujuan 

pemilihan judul tugas akhir. 

 

Bab II Teori Dasar 

Berisi tentang penjelasan teori penunjang yang terkait 

dengan tugas akhir. 

 

Bab III Perancangan Alat 
Berisi perancangan atau rencana pembuatan yang 

didahului dengan perancangan perangkat elektronik 

digunakan sebagai bagian yang melakukan kegiatan, 

perangkat mekanik yang mendukung terlaksananya 

tugas akhir, dan perancangan perangkat lunak 

digunakan untuk memprogram perangkat mekanik dan 

elektronik agar bekerja sesuai dengan keinginan. 

 

Bab IV Pengujian Alat 
Berisi tentang hasil pengujian perangkat elektronik 

dan perangkat lunak. 

 

Bab V Penutup  
Berisi kesimpulan yang dikemukakan dari tugas akhir 

ini, serta saran dari penulis apabila dilakukan 

pengembangan terhadap tugas akhir ini.  
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1.7. Relevansi 
Diharapkan dengan adanya perancangan prototipe mesin pemotong 

rumput taman yang dikendalikan menggunakan smartphone via 

Bluetooth pada tugas akhir ini dapat: 

1. Memberikan solusi alternatif untuk mengendalikan mesin 

pemotong rumput taman tanpa harus berinteraksi fisik dengan 

mesin, menggunakan smartphone Android sebagai kendalinya 

dari jarak jauh. Sehingga dapat meringankan kegiatan 

pemotongan rumput taman. 

2. Sebagai sarana pembelajaran dengan menerapkan hal-hal yang 

telah diterima selama di bangku perkuliahan. 
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BAB II 

TEORI DASAR 
 

Kegiatan memotong rumput yang dianggap melelahkan karena 

harus kontak fisik dengan alat secara langsung, telah teratasi dengan 

adanya beberapa mesin pemotong rumput menggunakan kendali, seperti 

remote control. Pengguna hanya diam, kemudian mengendalikan mesin 

pemotong menggunakan remote control. Namun pada pembuatan mesin 

tersebut, remote control masih harus disempurnakan karena jarak 

maksimal antara remote control dengan alat kurang lebih sejauh 2m [1]. 

Oleh sebab itu, pada tugas akhir ini dilakukan perancangan prototipe 

mesin pemotong rumput yang dikendalikan menggunakan smartphone 

via Blueooth. Untuk memahami persoalan yang dibahas pada tugas akhir 

ini, berikut perlu dijelaskan konsep teori dasar terkait dengan 

perancangan prototipe. Uraian teori tersebut diantaranya tentang motor 

DC, IC L298, ATmega328, Android dan Bluetooth HC-05. 

 

2.1 Motor DC 
Motor DC merupakan mesin yang mengubah energi listrik menjadi 

energi mekanik. Motor DC seperti pada Gambar 2.1 memerlukan suplai 

tegangan yang searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi 

energi mekanik. Kumparan medan pada motor DC disebut stator (bagian 

yang tidak berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang 

berputar). Prinsip kerja dari motor DC yaitu setiap konduktor yang 

mengalirkan arus mempunyai medan magnet sekelilingnya. Kuat medan 

tergantung pada besarnya arus yang mengalir pada konduktor. [2] 

 
Gambar 2.1  Motor DC 

Kelebihan dari motor DC diantaranya yaitu torsi dan kecepatan 

mudah dikendalikan, selain itu sistem kontrolnya relatif murah dan 

sederhana. Untuk memperkuat torsi sebuah motor yang biasanya 
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dinyatakan dalam kg.cm digunakan gear reduksi. Semakin lambat 

putaran motor akibat penambahan gear maka semakin kuat torsi yang 

dihasilkan. Perubahan putaran ini berbanding terbalik dengan perbedaan 

diameter gear. Perlu diperhatikan bahwa gear yang digunakan harus 

memiliki ukuran gigi yang sama persis.  

 

2.2 IC L298 
IC L298 memiliki dua buah rangkaian H-Bridge di dalamnya, 

sehingga dapat digunakan untuk mengendalikan dua buah motor DC. 

Output dari IC L298 tidak memiliki dioda pengaman, sehingga perlu 

ditambahkan dua buah dioda (flyback diodes). H-Bridge pada IC L298 

masing-masing dapat menghantarkan arus hingga 2A. Jika H-Bridge 

diparalel, maka kemampuan menghantarkan arusnya menjadi 4A.    

Berdasarkan konfigurasi pin IC L298 pada Gambar 2.2, apabila IC 

H-Bridge IC L298 dipasang paralel, maka beberapa pin berlu 

dihubungkan seperti berikut:  

a. OUT1 dihubungkan dengan OUT4, 

b. OUT2 dihubungkan dengan OUT3, 

c. IN1 dihubungkan dengan IN4, 

d. IN2 dihubungkan dengan IN3, dan  

e. ENABLE A dihubungkan dengan ENABLE B 

 

 

Gambar 2.2 Konfigurasi Pin L298 

Rangkaian pengendali motor ini dapat mengatur arah putar dari 

sebuah motor DC, yaitu searah dengan jarum jam atau berlawanan arah 

dengan jarum jam. Arah putaran pada motor DC dipengaruhi oleh dua 

hal yaitu arah arus dan polaritas.  
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Gambar 2.3  Skema Rangkaian Dalam L298 [3] 

Pada Gambar 2.3 dapat dijelaskan bahwa rangkain akan aktif 

apabila pada pin enable terhubung dengan tegangan sebesar 5V. Motor 

dapat berputar, jika +Vs diberi tegangan sebesar spesifikasi motor 

dengan maksimal tegangan yang dapat dihantarkan sebesar 46V. Seperti 

pada Tabel 2.1, motor berputar searah jarum jam, ketika pin C diberi 

tegangan 5V (kondisi high) dan pin D diberi tegangan 0V (kondisi low). 

Motor berputar berlawanan arah dengan jarum jam, ketika pin C diberi 

tegangan 0V (kondisi low) dan pin D diberi tegangan 5V (kondisi high). 

Apabila pin enable dalam kondisi low, maka motor tetap diam walaupun 

pin C atau pin D diberi tegangan.  

Tabel 2.1 Kondisi Pin Untuk Menentukan Arah Putar Motor 

 

Pada prototipe digunakan dua buah roda depan. Masing-masing 

roda memiliki motor. Berdasarkan kondisi gerak motor tersebut, untuk 

menggerakan prototipe agar dapat berjalan maju kedua motor harus 

berputar dalam kondisi forward. Untuk kondisi mundur kedua motor 
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harus berputar dalam kondisi reverse. Sedangkan untuk belok kanan, 

motor sebelah kanan dalam kondisi reverse dan motor sebelah kiri 

dalam kondisi forward. Sebaliknya untuk belok kiri, motor sebelah 

kanan dalam kondisi forward dan motor sebelah kiri dalam kondisi 

reverse. 

 

2.3 ATmega328 
ATmega328 merupakan mikrokontroler keluarga AVR 8 bit. 

Beberapa tipe mikrokontroler yang sama dengan ATmega8 ini antara 

lain ATmega8535, ATmega16, ATmega32, ATmega328, yang 

membedakan antara mikrokontroler diantaranya, ukuran memori, 

banyaknya GPIO (pin input/output), peripheral (USART, timer, 

counter, dll). Dari segi ukuran fisik, ATmega328 lebih kecil 

dibandingkan dengan beberapa mikrokontroler tersebut. Namun untuk 

segi memori, ATmega328 memiliki memori yaitu 32Kb. Konfigurasi 

pin ATmega328 seperti pada Gambar 2.4 yaitu memiliki 3 buah PORT 

utama yaitu PORTB, PORTC, dan PORTD dengan total pin input/output 

sebanyak 23 pin. [4] 

 

Gambar 2.4  Konfigurasi Pin ATmega328 

Mikrokontroler ini memiliki beberapa fitur antara lain: 

a. Memiliki EEPROM (Electrically Erasable Programmable 

Read Only Memory) sebesar 1KB sebagai tempat penyimpanan 

data semi permanen karena EEPROM  tetap dapat menyimpan 

data meskipun catu daya dimatikan, 

b. Memiliki SRAM (Static Random Access Memory) sebesar 2KB, 
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c. Memiliki  pin I/O digital sebanyak 14 pin, 6 pin diantaranya 

PWM output dan 

d. Memiliki pin I/O digital sebanyak 14 pin, dengan 6 

diantaranya yaitu PWM (Pulse Width Modulation) output,  

e. Memiliki Clock 16 MHz, kecepatan mencapai 16 MIPS, 

f. 32 Kb Flash Memory dan pada Arduino memiki bootloader 

yang menggunakan 2Kb dari flash memori sebagai bootloader. 

 

2.4 Android 
Android adalah sistem operasi untuk smartphone dan komputer 

tablet yang berbasis linux. Sistem operasi pada Android bersifat open 

source, sehingga pengguna dapat mengembangkan aplikasi di dalamnya. 

Aplikasi dapat diperoleh dari playstore seperti Google Play, Amazon 

Appstore, dll. Selain itu, aplikasi Android dapat dibuat sendiri dengan 

memanfaatkan software Eclipse, App Inventor, dll. [5] 

 

2.5 App Inventor 2 
App Inventor adalah aplikasi web opensource yang awalnya 

dikembangkan oleh Google, dan saat ini dikelola oleh Massachusetts 

Institute of Technology (MIT). App Inventor 2 membantu pengguna 

menciptakan aplikasi Android sendiri dengan memprogramnya. Cara 

memprogram App Inventor 2  yaitu dengan drag and drop object.[6] 

Tampilan App Inventor 2  seperti Gambar 2.5 terdiri atas beberapa 

komponen yaitu : 

a. Komponen Desainer  

Komponen desainer digunakan untuk memilih komponen 

yang dibutuhkan dan mengatur propertinya. Pada komponen 

desainer sendiri terdapat 5 bagian, yaitu palette, viewer, 

component, media dan properties. 

- Palette: daftar komponen yang bisa digunakan, 

- Viewer: untuk menempatkan komponen dan mengaturnya 

sesuai tampilan yang  diinginkan, 

- Component: tempat daftar komponen yang dipakai pada 

project, 

- Media: mengambil media audio atau gambar untuk project, 

dan 

- Properties: mengatur properties komponen yang 

digunakan, seperti width, height, name, dll. 
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b. Block Editor 

Block Editor digunakan untuk membuat dan mengatur 

tampilan dari komponen-komponen yang dipilih dari 

komponen desainer. Block editor ini berbasis java. 

c. Emulator  

Emulator digunakan untuk mencoba project yang telah 

dibuat.  

 

Gambar 2.5  Tampilan App Inventor 2 

 

2.6 Bluetooth HC-05 
Modul Bluetooth HC-05 seperti pada Gambar 2.6 merupakan 

modul komunikasi nirkabel pada frekuensi 2.4GHz dengan pilihan 

koneksi sebagai slave, ataupun sebagai master. Interface yang 

digunakan adalah serial RXD, TXD, VCC dan GND. Bluetooth ini 

sudah terdiri atas LED sebagai indikator koneksi Bluetooth.  

Tegangan input antara 3.6 ~ 6V. Arus saat unpaired sekitar 30mA, 

dan saat paired (terhubung) sebesar 10mA. 4 pin interface 3.3V dapat 

langsung dihubungkan ke berbagai macam mikrokontroler. [7] 
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Gambar 2.6  Modul Bluetooth HC-05 

 

2.7. Baterai  

Baterai seperti pada Gambar 2.7 adalah sebuah sel listrik dimana di 

dalamnya berlangsung proses elektrokimia yang reversibel (dapat 

berbalikan) dengan efisiensinya yang tinggi. Proses elektrokimia 

reversibel yaitu, jika di dalam baterai berlangsung proses perubahan 

kimia menjadi tenaga listrik (proses pengosongan), dan sebaliknya dari 

tenaga listrik menjadi tenaga kimia. Ketika pengisian kembali terjadi 

regenerasi dari elektroda-elektroda yang dipakai, yaitu dengan 

melewatkan arus listrik dalam arah (polaritas) yang berlawanan di dalam 

sel. 

Baterai berfungsi untuk menyimpan energi listrik dalam bentuk 

energi kimia, yang akan digunakan untuk mensuplai listik ke sistem. 

Jumlah tenaga listrik yang disimpan dalam baterai dapat digunakan 

sebagai sumber tenaga listrik tergantung pada kapasitas baterai dalam 

satuan amper jam (AH). Jika pada kotak baterai tertulis 12 V 60 AH, 

berarti baterai baterai tersebut mempunyai tegangan 12 V dimana jika 

baterai tersebut digunakan selama 1 jam dengan arus pemakaian 60 

amper, maka kapasitas baterai tersebut setelah 1 jam akan kosong 

(habis). Kapasitas baterai tersebut juga dapat menjadi kosong setelah 2 

jam jika arus pemakaian hanya 30 ampere. Lamanya pengosongan 

baterai ditentukan oleh besarnya pemakaian arus listrik dari baterai 

tersebut. Semakin besar arus yang digunakan, maka akan semakin cepat 

terjadi pengosongan baterai, dan sebaliknya, semakin kecil arus yang 

digunakan, maka akan semakin lama pula baterai mengalami 

pengosongan. Besarnya kapasitas baterai sangat ditentukan oleh luas 

permukaan plat atau banyaknya plat baterai. Jadi dengan bertambahnya 

luas plat atau dengan bertambahnya jumlah plat baterai maka kapasitas 

baterai juga akan bertambah. 
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Sedangkan tegangan baterai ditentukan oleh jumlah daripada sel 

baterai, dimana satu sel baterai biasanya dapat menghasilkan tegangan 

kira kira 2 sampai 2,1 V. Tegangan listrik yang terbentuk sama dengan 

jumlah tegangan listrik tiap-tiap sel. Jika baterai mempunyai enam sel, 

maka tegangan baterai standar tersebut adalah 12 V sampai 12,6 V. 

Biasanya setiap sel baterai ditandai dengan adanya satu lubang pada 

kotak baterai bagian atas untuk mengisi elektrolit baterai. 

 
Gambar 2.7  Baterai  
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BAB III 

PERANCANGAN ALAT 
 

Pada bab ini, berisi tahapan perancangan prototipe mesin 

pemotong rumput taman yang dikendalikan menggunakan smartphone 

via Bluetooth. Penjelasan diawali dengan diagram fungsional alat secara 

keseluruhan. Kemudian dilakukan perancangan perangkat elektronik, 

perangkat mekanik, dan perangkat lunak.  

 

 
Gambar 3.1 Diagram Fungsional Alat Secara Keseluruhan 

Pada Gambar 3.1 dijelaskan bahwa, Mikrokontroler ATmega 328 

akan mendeteksi adanya perintah dari smartphone Android yang 

dikirimkan melalui Bluetooth HC-05. Kemudian mikrokontroler 

ATmega 328 akan mengaktifkan rangkaian pengendali motor L298 dan 

rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N berdasarkan perintah. 

Rangkaian pengendali motor L298 akan menggerakkan motor DC 1 dan 

2 sesuai dengan perintah yang telah diterima. Motor DC1 berfungsi 

untuk menggerakkan roda depan kanan, motor DC2 berfungsi untuk 

menggerakkan roda depan kiri. Sedangkan rangkaian pengendali motor 

dengan IRFZ44N akan mengaktifkan motor DC3 yang berfungsi untuk 

menggerakkan pisau pemotong rumput. 

Dalam pembuatan tugas akhir ini, diperlukan beberapa komponen 

pokok untuk merancang alat yang sesuai dengan harapan, diantaranya: 

a. Smartphone Android, digunakan untuk antarmuka dengan 

pengguna. Dengan melalui smartphone Android, akan 
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ditampilkan beberapa perintah untuk menggerakkan mesin 

pemotong rumput, 

b. Bluetooth HC-05, digunakan untuk mengirim data yang berupa 

perintah dari smartphone Android ke sistem minimum ATmega 

328. 

c. Mikrokontroler ATmega 328, sebagai pusat kendali sistem, 

d. Rangkaian pengendali motor L298, digunakan untuk 

mengendalikan motor DC pada roda bagian depan, 

e. Rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N, digunakan 

untuk mengaktifkan motor DC pada pisau pemotong, 

f. Motor DC, digunakan untuk menggerakkan dua roda bagian 

depan dan untuk menggerakkan pisau pemotong, 

g. Roda, digunakan untuk bergerak maju, mundur, belok kanan 

dan belok kiri sesuai dengan perintah yang diterima, dan 

h. Pisau pemotong, digunakan untuk memotong rumput. 

 

3.1 Perancangan Perangkat Elektronik 
Pada sub bab perancangan elektronik dibahas tentang rangkaian 

elektronik beserta komponen-komponen pendukungnya, sehingga 

perancangan prototipe ini berfungsi dengan benar. Pembahasan pada sub 

bab ini meliputi: rangkaian pengendali motor H-bridge L298, sistem 

minimum ATmega328, rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N, 

rangkaian sumber tegangan dengan baterai, dan pengkabelan antar 

rangkaian. 

 

3.1.1. Perancangan Rangkaian Pengendali Motor H-bridge L298 

 Driver motor H-bridge seperti pada Gambar 3.2 adalah sebuah 

rangkaian elektronika yang difungsikan sebagai pengendali gerak motor 

DC. Gerakan dari motor dapat diatur untuk berputar searah jarum jam 

atau berlawanan arah jarum jam. Dari gerak motor tersebut, dapat dibuat 

kombinasi untuk menggerakan prototipe agar dapat berjalan maju, 

mundur, belok kanan, dan belok kiri.  
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Gambar 3.2  Skema Rangkaian Pengendali Motor H-bridge L298 

3.1.2. Perancangan Sistem Minimum ATmega 328 

  Sistem minimum merupakan sebuah rangkaian sederhana yang 

terdiri atas sebuah mikrokontroler dan komponen-komponen pendukung 

lainnya, sehingga IC mikrokontroler bisa beroperasi dan diprogram. 

Mikrokontroler dapat bekerja, jika terdapat program didalamnya. Sistem 

minimum seperti Gambar 3.3, digunakan chip mikrokontroler ATmega 

328 dan sebuah osilator kristal 16MHz.  

 

Gambar 3.3  Skema Rangkaian Sistem Minimum ATmega 328 
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3.1.3. Perancangan Rangkaian Pengendali Motor dengan IRFZ44N 

  Rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N adalah sebuah 

rangkaian yang difungsikan untuk mengaktifkan dan menonaktifkan 

motor. Rangkaian seperti pada Gambar 3.4 akan aktif, apabila pada kaki 

base IRFZ44N diberi tegangan. Tegangan itu berasal dari pin sistem 

minimum ATmega 328.  

 
Gambar 3.4  Skema Rangkaian Pengendali Motor dengan IRFZ44N 

3.1.4. Perancangan Sumber Tegangan dengan Baterai (AKI kering) 

  Pada prototipe ini digunakan baterai sebagai sumber tegangan. 

Sebuah baterai yang digunakan memiliki tegangan sebesar 6V. Prototipe 

ini menggunakan 2 jenis beban, yaitu beban sebesar 24V untuk 

menggerakan motor dan beban sebesar 12V untuk memenuhi tegangan 

pada sistem minimum. Untuk memperoleh tegangan sebesar 24V, 

baterai sebesar 6V disusun secara seri sebanyak 4 buah. Dan untuk 

memperoleh tegangan sebesar 12V baterai disusun secara seri sebanyak 

2 buah. Skema penyusunan baterai dapat dilihat pada Gambar 3.5. 

 
Gambar 3.5 Penyusunan Baterai 24 V dan 12 V 
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3.1.5. Pengkabelan antara Bluetooth dan Sistem Minimum ATmega 

328 

   

 
Gambar 3.6 Pengkabelan antara Bluetooth dan Sistem Minimum 

ATmega 328 

Pengkabelan pada Gambar 3.6, terdapat beberapa pin yang perlu 

dihubungkan, diantaranya: 

a. Pin Rx Bluetooth merupakan pin yang berfungsi untuk 

menerima data yang dikirim ke modul Bluetooth HC-05. Pin 

Rx Bluetooth dihubungkan dengan pin Tx sistem minimum 

ATmega 328. Sehingga jika data dari sistem minimum 

ATmega 328 dikirim, maka Bluetooth akan menerimanya, 

b. Pin Tx Bluetooth merupakan pin yang berfungsi untuk 

mengirimkan data dari modul Bluetooth HC-05 ke perangkat 

lain. Pin Tx Bluetooth dihubungkan dengan pin Rx dari sistem 

minimum ATmega 328, 

c. Pin Vcc Bluetooth dapat diberi tegangan antara 3,6 V- 6 V. Pin 

VCC pada Bluetooth HC 05 disambungkan ke pin Vcc sistem 

minimum ATmega 3288 dengan tegangan 5 V, dan 

d. Pin Gnd Bluetooth dihubungkan ke Gnd sistem minimum 

ATmega 328. 

Bluetooth HC-05 memiliki nama dan password masing-masing. 

Nama dan password dapat diatur sesuai keinginan dengan menggunakan 

AT-command. Dengan cara meng-upload program seperti pada Gambar 

3.7 terlebih dahulu ke Arduino Uno. 
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Gambar 3.7  Program Membaca AT Command 

Lalu hubungkan pin Rx dari modul Bluetooth untuk pin 11 dari 

Arduino Uno, pin Tx Bluetooth ke pin 10 dari Arduino, pin key atau 

enable dari Bluetooth ke pin 9 dari Arduino dan Gnd ke Gnd. Kemudian 

hubungkan pin Vcc ke 5v pada Arduino, sekaligus menekan push button 

pada Bluetooth. Jika indikator lampu pada Bluetooth berkedip lambat 

dari sebelumnya, maka Bluetooth telah terhubung. Kemudian lakukan 

perintah AT Command pada serial monitor seperti berikut: 

a. Ketik “AT+NAME? “ untuk mengetahui nama Bluetooth saat 

itu. Nama default dari Bluetooth HC-05 yaitu “HC-05”, 

b. Ketik “AT+NAME=”Pemotong_Rumput”, maka nama 

Bluetooth akan berubah menjadi “Pemotong_Rumput”, 

c. Ketik “AT+PSWD?” Untuk mengetahui password Bluetooth 

saat itu. Password default dari Bluetooth HC-05 yaitu “1234”, 

dan  

d. Ketik “AT+PSWD=”w114”, maka password Bluetooth akan 

berubah menjadi “w114”. 

 

3.1.6. Pengkabelan antara  Rangkaian Pengendali Motor dan 

Sistem Minimum ATmega 328 

  Pengkabelan pada Gambar 3.8, terdapat beberapa pin yang perlu 

dihubungkan, diantaranya: 

a. Input 1a dan input 1b disambungkan ke pin 3 dan pin 4 pada 

sistem minimum, sehingga sistem minimum dapat memberikan 

logika 0 dan 1, atau kondisi high dan low pada motor DC1, 
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b. Input 2a dan input 2b disambungkan ke pin 8 dan pin 9 pada 

sistem minimum, sehingga sistem minimum dapat memberikan 

logika 0 dan 1, atau kondisi high dan low pada motor DC2, 

c. Pin vcc pada rangkaian pengendali motor disambungkan ke 

sumber 24 v, dan 

d. Pin gnd rangkaian pengendali motor dihubungkan ke gnd 

sistem minimum ATmega 328 dan gnd sumber. 

 

Gambar 3.8  Pengkabelan antara Rangkaian Pengendali Motor dan 

Sistem Minimum ATmega 328 

3.1.7. Pengkabelan antara Rangkaian Pengendali Motor 

menggunakan IRFZ44N dan Sistem Minimum ATmega328 

Pengkabelan pada Gambar 3.9, terdapat beberapa pin yang perlu 

dihubungkan, diantaranya: 

a. Pin 5V rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N  

dihubungkan dengan pin 13 sistem minimum ATmega 328,  

b. Pin Vcc rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N  diberi 

tegangan antara 12v dari sumber, dan 

c. Pin Gnd rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N 

dihubungkan ke Gnd sistem minimum ATmega 328 dan Gnd 

sumber. 
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Gambar 3.9  Pengkabelan antara Rangkaian Pengendali Motor 

dengan IRFZ44N dan Sistem Minimum ATmega 328 

3.2 Perancangan Perangkat Mekanik 
Perancangan perangkat mekanik pada tugas akhir ini adalah badan 

mesin pemotong rumput. Badan mesin pemotong rumput dengan 

dimensi 45cmx15cmx36cm berbahan plastik, sedangkan untuk penutup 

bagian atas badan menggunakan triplek. Dua buah roda depan 

menggunakan roda berongga dengan diameter 20 cm. Sedangkan untuk 

dua buah roda belakang menggunakan roda bebas berupa roda troli 

dengan diameter 5cm seperti pada Gambar 3.10. 

 

Gambar 3.10  Desain Alat Tampak Samping 
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Gambar 3.11  Desain Alat Tampak Depan 

Pisau pemotong yang digunakan berdiameter 16cm. Pisau 

pemotong dipasang di bagian bawah badan. Jarak antara pisau pemotong 

dengan tanah yaitu 2cm. 

 

Gambar 3.12 Peletakan Rangkaian dalam Alat 

Rangkaian-rangkaian yang digunakan seperti sistem minimum, 

rangkaian pengendali motor L298, rangkaian pengendali motor dengan 

IRFZ44N, serta sumber tegangan diletakkan di dalam badan alat seperti 

pada Gambar 3.12.  

 

3.3 Perancangan Perangkat Lunak 
Perancangan perangkat lunak dalam alat ini antara lain membuat 

program untuk menggerakkan dua buah roda bagian depan dan 

menggerakkan pemotong agar sesuai dengan perintah dari smartphone 
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Android. Perangkat lunak pertama yang digunakan yaitu Arduino. 

Mikrokontroler ATmega 328 diprogram dengan Arduino agar dapat 

menggerakkan dua buah motor pada roda depan dan satu buah motor 

pada pemotong. Perangkat lunak kedua yang digunakan yaitu App 

Inventor 2. App Inventor 2 digunakan untuk membuat aplikasi Android. 

Langkah penggunaan perangkat lunak Arduino yaitu terlebih 

dahulu mem-bootloader ATmega 328. Cara bootloader ATmega328 

yaitu: 

1. Letakkan ATmega 328 yang akan di bootloader pada Arduino. 

Hubungkan downloader dengan Arduino Uno seperti pada 

Gambar 3.13. Lalu hubungkan downloader dengan laptop, 

 

Gambar 3.13  Pengkabelan Bootloader Downloader-Arduino 

2. Buka software Arduino, 

3. Pilih board: Arduino Uno, dan programmer: Arduino as ISP. 

Kemudian klik tools-burn bootloader. 

 

3.3.1. Pembuatan Flowchart 

Flowchart ini merupakan langkah awal pembuatan program. 

Flowchart membantu urutan poses kegiatan menjadi lebih jelas.  

 

a. Flowchart untuk Sistem Minimum 

Pada Gambar 3.14 merupakan perancangan flowchart untuk 

menggerakkan roda dan pemotong pada sistem minimum. Untuk urutan 

cara kerja flowchart adalah sebagai berikut: 

1. Start adalah ketika program dimulai, 

2. Pada minimum system terdapat 5 buah pin yang akan digunakan 

untuk menggerakkan roda dan pemotong, 

3. Jika Bluetooth tersambung dengan Arduino maka akan 

dilanjutkan dengan membaca data command, namun jika tidak, 

maka akan terus mencoba menghubungkan dengan Bluetooth, 

dan 
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4. Ketika command “putus” terbaca maka akan dilakukan 

eksekusi command.  

 

 

Gambar 3.14  Flowchart untuk Sistem Minimum 

b. Flowchart untuk Kendali Android 

Pada Gambar 3.15 merupakan flowchart untuk menggerakkan 

roda dan pemotong pada kendali Android. Untuk urutan cara kerja 

flowchart adalah sebagai berikut: 

1. Start adalah ketika program dimulai, 

2. Membaca data buletooth yang terhubung, 

3. Jika Bluetooth tersambung dengan Arduino maka akan 

dilanjutkan dengan mengirim data command, namun jika tidak, 

maka akan terus mencoba menghubungkan dengan Bluetooth, 

dan 



24 

 

4. Ketika button “Disconnect” terkirim maka akan proses akan 

berhenti, jika tidak proses akan terus membaca command. 

 

 

Gambar 3.15  Flowchart untuk Kendali Android 

 

3.3.2. Pembuatan Program dengan Arduino 

Pembuatan program dengan Arduino diawali oleh pembacaan 

data berupa string yang diterima dari Android, perintah tersebut yaitu 

“String readString”. Kemudian dilanjutkan dengan menginisialisasi 

variabel berupa data integer. Pada Gambar 3.16 terdapat 5 variabel. 

Variable in1_1 dan in1_2 untuk pin input 1a dan 1b, in2_1 dan in2_2 

untuk pin input 2a dan 2b, serta pot untuk input rangkaian pengendali 

motor dengan IRFZ44N. Pada inisialisasi variabel juga menunjukkan 

pin yang akan digunakan, yaitu 3, 4, 8, 9 dan 13. 
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Gambar 3.16  Inisialisasi Port 

Proses pengiriman atau penerimaan data memanfaatkan pin 

digital, terlebih dahulu harus didefinisakan sebagai pinMode() di dalam 

fungsi setup(), disertai dengan variabel dan tipe port INPUT atau 

OUTPUT. Pada program ini, semua variabel yang telah terinisialisasi 

sebelumnya merupakan tipe port OUTPUT seperti pada Gambar 3.17. 

[8] 

 

 

Gambar 3.17  Mendefinisikan Tipe Port 

Pada program ini juga dibuat perintah untuk menggerakkan roda, 

dengan memberikan kondisi untuk tiga buah motor DC yang 

dikendalikan oleh rangkaian pengendali motor. Pernyataan yang 

digunakan untuk memberikan perintah mengendalikan motor DC1, DC2 

dan DC3 tersebut yaitu pernyataan if(). Pernyataan if () adalah yang 

paling dasar dari semua struktur kontrol program. Pernyataan tersebut 

memungkinkan untuk membuat sesuatu terjadi atau tidak, tergantung 

pada apakah kondisi yang diberikan adalah benar atau tidak [9]. Ketika 

pernyataan if bernilai benar, maka semua statement yang berada dalam 

kurung akan dieksekusi, namun jika bernilai tidak benar maka program 

hanya akan melewati statement tersebut [10]. 

Perintah untuk maju, akan dieksekusi jika sistem minimum 

ATmega328 membaca data string “maju” seperti pada Gambar 3.18. 

Jika string “maju” diterima, maka program akan mengeksekusi 

pernyataan dengan memberikan nilai HIGH atau LOW pada input 

rangkaian pengendali motor DC. Pernyataan digitalWrite digunakan 

untuk memberikan nilai HIGH atau LOW. Jika pin telah dikonfigurasi 

sebagai OUTPUT dengan pinMode (), tegangan akan diatur ke nilai 
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yang sesuai: 5V (atau 3.3V di papan 3.3V) untuk HIGH, 0V (ground) 

untuk LOW [11]. 

 

Gambar 3.18  Perintah Untuk Motor 

Begitu juga untuk perintah mundur, akan dieksekusi jika string 

“mundur” terbaca, belok kanan jika string “kanan” terbaca, belok kiri 

jika string “kiri” terbaca, dan akan berhenti jika sistem minimum 

membaca string “stop”. Motor akan bergerak maju, jika motor DC 

kanan dan kiri sama-sama forward. Motor akan bergerak mundur jika 

motor DC kanan dan kiri sama-sama reverse. Motor akan bergerak 

belok kanan jika motor DC kanan reverse sedangkan motor DC kiri 

forward. Untuk bergerak belok kiri, maka kondisinya berkebalikan 

dengan belok kanan, yaitu motor DC kanan forward, sedangkan motor 

DC kiri reverse. 

 

3.3.3. Pembuatan Aplikasi Android dengan App Inventor 2 

Pada App Inventor 2 terdapat dua bagian, yaitu designer dan 

blocks editor. Designer berisi desain untuk user interface dengan 

mengatur screen component yang dibutuhkan. Sedangkan blocks editor 
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berisi program yang akan dilakukan dengan meletakkan beberapa blok 

[12]. 

 

 

Gambar 3.19  Tampilan Interface Android 

Pada Gambar 3.19, terdapat beberapa komponen yang digunakan, 

yaitu listpicker dan button. Berikut penjelasannya: 

a. Listpicker1 berisi gambar CONNECT, 

b. Button 1 berupa tombol panah ke atas, 

c. Button 2 berupa tombol panah ke bawah, 

d. Button 3 berupa tombol panah ke kiri, 

e. Button 4 berupa tombol panah ke kanan, dan 

f. Button 5 berupa tombol STOP. 

Pada blocks editor, blok yang digunakan untuk menghubungkan 

Bluetooth dengan cara memilih alamat Bluetooth yang terdeteksi, yaitu 

dari listpicker seperti pada Gambar 3.20. ListPicker adalah komponen 

user interface yang memudahkan untuk menampilkan daftar item dan 

pengguna dapat menentukan pilihan dari daftar. BeforePicking 

dieksekusi ketika pengguna menekan tombol ListPicker terkait. 

BeforePicking akan mengatur properti elemen  dari ListPicker terkait. 

Elemen yang dimaksud yaitu berupa daftar alamat dari Bluetooth  yang 

muncul. Sedangkan AfterPicking dieksekusi ketika pengguna memilih 
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alamat dari Bluetooth. Ketika alamat Bluetooth sudah terpilih, maka 

alamat tersebut dimasukkan ke dalam properti ListPicker.Selection. [13] 

 

 

Gambar 3.20  Mengkoneksikan Bluetooth 

Pernyataan blok selanjutnya yaitu pemberitahuan berupa teks 

mengenai kondisi Bluetooth terhubung atau tidak dengan memanfaatkan 

komponen clock. Ketika timer dari komponen clock1 dieksekusi maka 

akan dilakukan eksekusi keadaan apakah Bluetooth terhubung atau 

tidak. Sebuah label akan menampilkan teks yang ditentukan oleh 

properti text. Seperti pada Gambar 3.21, jika Bluetooth terhubung maka 

label akan menampilkan teks “Terhubung”, namun jika tidak terhubung 

maka label akan menampilkan teks “Tidak Terhubung”. 

 

 

Gambar 3.21  Indikasi Kondisi Bluetooth 

Sedangkan untuk maju, mundur, belok kanan, belok kiri dan stop, 

digunakan blok button seperti pada Gambar 3.22. Button adalah 

komponen dimana pengguna harus menekan untuk melakukan beberapa 

tindakan di aplikasi yang telah dibuat. Begitu juga perintah potong, 

berhenti memotong dan disconnect Bluetooth menggunakan button. [14] 
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Gambar 3.22  Pengiriman Data String Sesuai dengan Button 
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BAB IV 

PENGUJIAN ALAT 
 

Pada bab ini berisi tentang hasil pengujian perangkat elektronik, 

perangkat mekanik dan perangkat lunak. Pengukuran perangkat 

elektronik dilakukan pada rangkaian pengendali motor L298. Selain 

pada rangkaian pengendali motor L298, pengukuran elektronik juga 

dilakukan pada rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N. 

Sedangkan untuk pengujian perangkat lunak dilakukan untuk 

mengetahui apakah aplikasi yang telah dibuat dapat menggerakkan alat 

sesuai dengan perintah yang dikirimkan.  

 

4.1  Pengujian Perangkat Elektronik 

4.1.1. Pengukuran Rangkaian Pengendali Motor L298 

Sebelum dilakukan pengukuran, terlebih dahulu Bluetooth telah 

disambungkan dengan aplikasi Android di smartphone, kemudian 

ditekan tombol panah ke atas, setelah itu pengukuran dapat dilakukan. 

Pengukuran tegangan pada rangkaian pengendali motor L298 dilakukan 

dengan mengukur tegangan input pada rangkaian tersebut dengan 

meletakkan probe positif di Vcc rangkaian pengendali motor L298 

sedangkan probe negatif di Gnd. Setelah mengukur tegangan input, 

kemudian dilakukan pengukuran pada output rangkaian pengendali 

motor L298 yaitu pin out1 dan pin out2  atau pin out3 dan pin out4. Pin 

out1 dan out2 merupakan pin yang akan disambungkan dengan motor 

DC1, sedangkan pin out3 dan out4 merupakan pin yang akan 

disambungkan dengan motor DC2. Pengukuran dapat dilakukan dengan 

cara meletakkan probe positif di salah pin out1/out3, dan probe negatif 

di pin out2/4, seperti pada Gambar 4.1. Hasil pengukuran tegangan input 

dan tegangan output rangkaian pengendali motor L298 dapat dilihat 

pada Tabel 4.1. 
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Gambar 4.1  Cara Pengukuran Tegangan pada Rangkaian 

Pengendali Motor L298 

Tabel 4.1  Pengukuran Tegangan pada Rangkaian Pengendali 

Motor L298  
Pin Out Vin (Volt) Vout(Volt) 

Out1 dan Out2 17,9 16,3 

Out3 dan Out4 17,9 16,3 

 

Pada Tabel 4.1, tegangan input rangkaian pengendali motor L298 

yaitu 17,9 V, sedangakan tegangan output pada pin out1-out2 dan out3-

out4 menurun menjadi 16,3 V. Penurunan tegangan tersebut terjadi 

karena adanya diode yang terdapat pada rangkaian. Tujuan dari 

pengukuran tegangan pada rangkaian pengendali l298 adalah 

memastikan bahwa tegangan yang dihasilkan oleh rangkaian tersebut 

sesuai dengan spesifikasi yang dibutuhkan oleh motor untuk berputar. 

Sedangkan pengukuran arus pada rangkaian pengendali motor 

L298, dapat dilihat pada Gambar 4.2. Pengukuran arus input pada 

rangkaian pengendali motor L298 yaitu sebesar 0,28A, dan hasil 

pengukuran arus output pada pin out seperti pada Tabel 4.2 sebesar 

0,14A. Hal tersebut dikarenakan terjadinya pembagian arus ke pin out1-

out2 dan pin out3-out4. Tujuan dari pengukuran arus pada rangkaian 

pengendali L298 adalah untuk menentukan daya tahan baterai. 

 

Imasuk  = Ikeluar 

I in  = I out1-out2 + I out3-out4 
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Gambar 4.2  Cara Pengukuran Arus pada Rangkaian Pengendali 

Motor L298 

Tabel 4.2  Pengukuran Arus Rangkaian Pengendali Motor L298 
Pin out Iout (Ampere) 

Out1-Out2 0,14 

Out3-Out4 0,14 

 

4.1.2. Pengukuran Rangkaian Pengendali Motor dengan IRFZ44N 

Sebelum dilakukan pengukuran, terlebih dahulu Bluetooth telah 

disambungkan dengan aplikasi Android di smartphone, kemudian 

ditekan tombol POTONG, setelah itu pengukuran dapat dilakukan. 

Pengukuran tegangan pada rangkaian pengendali motor dengan 

IRFZ44N dilakukan dengan meletakkan probe positif di Vcc sedangkan 

probe negatif di Gnd. Setelah mengukur tegangan input, kemudian 

dilakukan pengukuran tegangan output pada rangkaian pengendali motor 

dengan IRFZ44N, dengan cara meletakkan probe positif di salah satu 

input kaki motor, dan probe negatif di input kaki motor lainnya , seperti 

pada Gambar 4.3.  

Pada Tabel 4.3, tegangan input sebesar 17,9V, sedangkan 

tegangan output menurun menjadi 16,3 V. Penurunan tegangan tersebut 

terjadi karena adanya diode yang menurunkan tegangan. Tujuan dari 

pengukuran tegangan pada rangkaian pengendali motor dengan 

IRFZ44N adalah memastikan bahwa tegangan yang dihasilkan oleh 

rangkaian tersebut sesuai dengan spesifikasi yang dibutuhkan oleh motor 

untuk berputar. 
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Gambar 4.3  Cara Pengukuran Tegangan pada Rangkaian 

Pengendali Motor dengan IRFZ44N 

Tabel 4.3  Pengukuran Tegangan pada Rangkaian Pengendali 

Motor dengan IRFZ44N 
Jenis Motor Vin (Volt) Vout(Volt) 

Motor DC 9,3 8,5 

 

Pada Tabel 4.4, dijelaskan bahwa pengukuran arus pada rangkaian 

pengendali motor dengan IRFZ44N adalah sebesar 0,9A. Cara 

pengukuran arus pada rangkaian pengendali motor dengan IRFZ44N, 

dapat dilihat pada Gambar 4.4. Pengukuran arus dilakukan secara seri 

antara alat ukur arus dengan motor. Yaitu probe positif pada Vcc dan 

probe negatif pada motor yang akan terhubung dengan Vcc. Tujuan dari 

pengukuran arus ini yaitu untuk menentukan daya tahan baterai. 

Tabel 4.4 Pengukuran Arus pada Rangkaian Pengendali Motor 

dengan IRFZ44N 
Jenis Motor Iout (Ampere) 

Motor DC 0,9 
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Gambar 4.4  Cara Pengukuran Arus pada Rangkaian Pengendali 

Motor dengan IRFZ44N 

 

4.1.3. Pengukuran Daya 

   Pengukuran arus pada setiap rangkaian dalam kondisi alat 

berhenti diperoleh jumlah arus sebesar 0.11 A. Dari hasil pengukuran 

tersebut dapat dihitung bahwa dengan baterai 4Ah maka baterai akan 

habis dalam waktu 36.3 jam dapat dilihat pada Tabel 4.5.  

Tabel 4.5 Daya Berdasarkan Pengukuran Arus dan Tegangan ketika 
Alat Berhenti 

Rangkaian Arus(Ampere) Tegangan(Volt) Daya(Watt) 

Minimum sistem 0.07 12 0.84 

Driver L298 0.04 24 0.96 

Driver IRFZ44N 0 12 0 

 

Pengukuran arus pada setiap rangkaian dalam kondisi alat berjalan  

diperoleh jumlah arus sebesar 1.19A. Dari hasil pengukuran tersebut 

dapat dihitung bahwa dengan baterai 4Ah maka baterai akan habis 

dalam waktu 3.36 jam seperti pada Tabel 4.6. 

Tabel 4.6 Daya Berdasarkan Pengukuran Arus dan Tegangan ketika 

Alat Berjalan 

Rangkaian Arus(Ampere) Tegangan(Volt) Daya(Watt) 

Minimum sistem 0.07 12 0.84 

Driver L298 0.3 24 7.2 

Driver IRFZ44N 0.86 12 10.32 
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4.1.4. Uji Modul Bluetooth HC-05 

Pengujian ini dilakukan dengan cara melakukan pengukuran 

jangkauan Bluetooth tanpa penghalang dan dengan penghalang. 

Pengukuran jangkauan Bluetooth tanpa penghalang dilakukan di ruang 

terbuka. Sedangkan pengukuran jangkauan Bluetooth dengan 

penghalang dilakukan di halaman yang terdapat beberapa penghalang 

seperti pepohonan. Uji modul ini dilkaukan dengan cara 

menghubungkan Bluetooth ke smartphone melalui aplikasi Android 

yang telah dibuat. Jika Bluetooth terhubung, maka Bluetooth akan 

memberikan statusnya di aplikasi Android “Terhubung”. Jika Bluetooth 

tidak dapat terhubung karena di luar jangkauan, maka ketika ditekan 

tombol CONNECT akan terjadi eror, dan Bluetooth akan memberikan 

statusnya di aplikasi Android “Tidak Terhubung”. Hasil pengukuran 

jangkauan Bluetooth tanpa penghalang dan dengan penghalang 

dibandingkan pada Tabel 4.7. Tujuan dari pengujian jangkauan 

Bluetooth adalah untuk mengetahui jarak antara remote pengendali 

dengan prototipe agar tetap terhubung. 

Tabel 4.7 Perbandingan Jangkauan Bluetooth Tanpa Penghalang 

dan Dengan Penghalang 

Jangkauan 

(meter) 

Status Bluetooth 

tanpa penghalang 

Status Bluetooth dengan 

penghalang 

35 Terhubung Terhubung 

36 Terhubung  Tidak Terhubung  

62 Terhubung Tidak Terhubung 

63 Tidak Terhubung Tidak Terhubung 

 

 

4.2 Pengujian Perangkat Mekanik 

Pengujian perangkat mekanik berupa pengukuran kecepatan 

berputar pada roda bagian depan dan pisau pemotong rumput 

menggunakan tachometer. Hasil pengukuran kecepatan berputar pada 

roda bagian depan yaitu 32 rpm, sedangkan pada pisau pemotong 

rumput yaitu 6240 rpm. Jika keliling roda depan 20cm dan kecepatan 

berputar 32 rpm, maka prototipe mesin pemotong rumput dapat 

memotong dengan kecepatan 6 meter/menit. 
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4.3 Pengujian Perangkat Lunak 

Pengujian perangkat lunak dilakukan untuk mengetahui apakah 

aplikasi Android yang dibuat telah sesuai dengan yang diharapkan atau 

tidak. Pengujian dilakukan dengan menyalakan Bluetooth pada 

smartphone terlebih dahulu dan menyalakan saklar untuk memberikan 

sumber 24 V dan 12 V. Kemudian menekan tombol-tombol pada 

interface Android seperti Gambar 3.20. Berikut uji coba beberapa 

perintah pada aplikasi Android: 

a. Ketika tombol “CONNECT” ditekan, maka akan muncul list 

Bluetooth yang terbaca pada smartphone. Kemudian dipilih 

alamat Bluetooth yang digunakan. Jika berhasil dikoneksikan, 

maka status “Terhubung” akan muncul pada layar interface 

Android. Namun jika tidak dapat terhubung, maka terdapat 

pemberitahuan eror seperti pada Gambar 4.5 dan interface 

Android akan muncul status “Tidak Terhubung”, 

 
Gambar 4.5. Pemberitahuan Eror Ketika Tombol Arah Panah 

Keatas Ditekan Tanpa Terhubung dengan Bluetooth 

b. Ketika tombol “DISCONNET” ditekan, maka semua perintah 

terputus dan pada layar  interface Android akan muncul status 

“Tidak Terhubung”, 

c. Tombol panah ke atas dapat ditekan apabila aplikasi telah 

terhubung dengan Bluetooth. Sehingga, ketika tombol panah ke 

atas ditekan tanpa Bluetooth dihubungkan, maka akan muncul 

pemberitahuan eror seperti pada Gambar 4.6. Sedangkan ketika 

tombol panah ke atas ditekan dengan Bluetooth telah 
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terhubung, maka motor DC1 dan motor DC2 akan bergerak 

maju, 

 
Gambar 4.6. Pemberitahuan Eror Ketika Tombol Arah Panah 

Keatas Ditekan Tanpa Terhubung dengan Bluetooth 

d. Syarat penggunaan tombol panah ke bawah sama seperti 

tombol panah ke atas. Namun ketika tombol panah ke bawah 

ditekan dengan Bluetooth telah terhubung, maka motor DC1 

dan motor DC2 akan bergerak mundur, 

e. Syarat penggunaan tombol panah ke kanan sama seperti tombol 

panah ke atas. Namun ketika tombol panah ke kanan ditekan 

dengan Bluetooth telah terhubung, maka motor DC1 akan 

bergerak mundur dan motor DC2 akan bergerak maju, 

f. Syarat penggunaan tombol panah ke kiri sama seperti tombol 

panah ke atas. Namun ketika tombol arah panah ke kiri ditekan 

dengan Bluetooth telah terhubung, maka motor DC1 akan 

bergerak maju dan motor DC 2 akan bergerak mundur, 

g. Syarat penggunaan tombol “STOP” sama seperti tombol panah 

ke atas. Namun ketika tombol “STOP” ditekan dengan 

Bluetooth telah terhubung, maka motor DC1 dan motor DC2 

akan berhenti bergerak, 

h. Syarat penggunaan tombol “POTONG” sama seperti tombol 

panah ke atas. Namun ketika tombol “POTONG” ditekan 

dengan Bluetooth telah terhubung, maka motor DC pada pisau 

pemotong rumput akan berputar, dan 

i. Syarat penggunaan tombol “BERHENTI POTONG” sama 

seperti tombol panah ke atas. Namun ketika tombol 
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“BERHENTI POTONG” ditekan dengan Bluetooth telah 

terhubung, maka motor DC pada pisau pemotong rumput akan 

berhenti bergerak. 
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BAB V 

PENUTUP 
5.1. Kesimpulan 

Kesimpulan dari perancangan prototipe mesin pemotong rumput 

taman yang dikendalikan menggunakan smartphone via Bluetooth yaitu 

diantaranya: 

a. Prototipe dapat dikontrol menggunakan smartphone Android 

dengan jarak kurang lebih 35 m dengan halangan pepohonan 

dan 62 m tanpa halangan, 

b. Hasil sisa potong rumput kurang lebih 1,5cm, dan 

c. Prototipe bergerak dengan kecepatan 6 meter per menit. 

 

5.2. Saran 

Saran dari perancangan prototipe mesin pemotong rumput taman 

yang dikendalikan menggunakan smartphone via Bluetooth yaitu 

diharapkan penggunaan motor dengan torsi yang lebih besar, agar dapat 

memotong rumput dengan medan tanah yang lebih susah. 
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LAMPIRAN A 

LISTING PROGRAM 

 
A.1 Listing Program Arduino 

 

int in1_1 = 3; 

int in1_2 = 4; 

int in2_1 = 8; 

int in2_2 = 9; 

int pot = 13; 

String readString; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  pinMode(in1_1, OUTPUT); 

  pinMode(in1_2, OUTPUT); 

  pinMode(in2_1, OUTPUT); 

  pinMode(in2_2, OUTPUT); 

  pinMode(pot, OUTPUT); 

} 

 

void loop() { 

  while (Serial.available()) { 

    delay(3); 

    char c = Serial.read(); 

    readString += c; 

  } 

  if (readString.length() > 0) { 

    Serial.println (readString); 

 

    if (readString == "maju") 

    { 

      digitalWrite(in1_1, HIGH); 

      digitalWrite(in1_2, LOW); 

      digitalWrite(in2_1, LOW); 

      digitalWrite(in2_2, HIGH); 

    } 
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    if (readString == "mundur") 

    { 

      digitalWrite(in1_1, LOW); 

      digitalWrite(in1_2, HIGH); 

      digitalWrite(in2_1, HIGH); 

      digitalWrite(in2_2, LOW); 

    } 

 

    if (readString == "kanan") 

    { 

      digitalWrite(in1_1, HIGH); 

      digitalWrite(in1_2, LOW); 

      digitalWrite(in2_1, HIGH); 

      digitalWrite(in2_2, LOW); 

    } 

 

    if (readString == "kiri") 

    { 

      digitalWrite(in1_1, LOW); 

      digitalWrite(in1_2, HIGH); 

      digitalWrite(in2_1, LOW); 

      digitalWrite(in2_2, HIGH); 

    } 

 

    if (readString == "stop") 

    { 

      digitalWrite(in1_1, LOW); 

      digitalWrite(in1_2, LOW); 

      digitalWrite(in2_1, LOW); 

      digitalWrite(in2_2, LOW); 

    } 

 

    if (readString == "potong") 

    { 

      digitalWrite(pot, HIGH); 

    } 

 

    if (readString == "berhenti potong") 

    { 
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      digitalWrite(pot, LOW); 

    } 

    readString = ""; 

  } 

} 

 

 

A.2 Listing Program App Inventor 2 
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LAMPIRAN B 

Datasheet 
 

B.1 ATmega 328 
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B.2 IC  L298 
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B.3 Bluetooth  HC-05 
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LAMPIRAN C 

BENTUK ALAT 

 
C.1 Perangkat Minimum Sistem ATmega328, Rangkaian 

Pengendali Motor L298, Rangkaian Pengendali Motor IRFZ44N 

 

 
 

C.2 Sumber 
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C.3 Penggabungan Rangkaian Elektronik 

 

 
 

C.4 Prototipe Mesin Pemotong Rumput Tampak Samping 
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C.5 Prototipe Mesin Pemotong Rumput Tampak Bawah 

 
 

C.5 Prototipe Mesin Pemotong Rumput Depan 
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