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ABSTRAK 

Peralatan elektronik hampir tidak dapat lepas dari kehidupan manusia 

untuk meningkatkan kemudahan dan kenyamanan dalam pemenuhan 

kebutuhannya. Aktifitas sehari - hari banyak dilakukan melalui smartphone 

sebagai alat yang hampir selalu dalam genggaman. Saat ini banyak alat elektronik 

yang dikendalikan hanya dengan menekan tombol remote. Perkembangan 

teknologi microcontroller seperti Arduino dapat diintegrasikan dengan bermacam 

alat, salah satunya dengan robot control. Penelitian ini merancang sebuah Robot 

Magic Spin Mop Floor Clearing System Berbasis Arduino yang bertujuan untuk 

membantu manusia dalam membersihkan lantai secara efisien. Robot Spin Mop 

Floor Clearing System berbasis arduino terdiri dari beberapa rangkaian, yaitu: 

esp32-cam, sensor warna,ultrasonic sensor, driver motor dan motor DC yang 

dihubungkan dengan ports digital pada arduino mega 2560. Robot akan bekerja 

maju dan berbelok, dengan bantuan ultrasonic sensor sebagai pendeteksi 

hambatan di depannya. Bersamaan dengan itu, arduino akan mengeksekusi data 

dan melanjutkan perintah untuk menggerakkan motor sehingga robot bekerja 

mengepel lantai. Hasil pengamatan menunjukkan bahwa robot mengepel lantai 

dengan cara bergerak zig-zag yang dijadikan sebagai jalur kerjanya, pergerakan 

robot akan mengepel lantai yang dilewatinya tersebut sehingga area yang telah 

dilalui robot akan bersih. Robot Magic Spin Mop Floor Clearing System dibuat 

berdasarkan metode Behavior Based Control. Behavior Based Control adalah 

sebuah kontrol perilaku pada robot terhadap lingkungannya. Behavior Based 

Control digunakan pada Arduino untuk mengkontrol bergerak maju dan berbelok 

pada Mobile Robot. Arduino diprogram menggunakan bahasa C untuk 

menjalankan motor supaya bergerak sesuai dengan data masukan yang 

dikirimkan. Penelitian ini menghasilkan prototype model sebuah alat elektronik.  

 

Kata kunci: esp32-cam,sensor warna, Robot Spin Mop Floor Clearing System, 

Arduino, Sensor Ultrasonic, Behavior Based Control.  
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ABSTRACT 

Electronic equipment can hardly be separated from human life to increase 

convenience and comfort in meeting their needs. Many daily activities are carried 

out via smartphones as a tool that is almost always in hand. Today many 

electronic devices are controlled by simply pressing a remote button. The 

development of microcontroller technology such as the Arduino can be integrated 

with various tools, one of which is a control robot. This study designed a Robot 

Magic Spin Mop Floor Clearing System based on Arduino which aims to help 

humans clean floors efficiently. The arduino-based Spin Mop Floor Clearing 

System robot consists of several circuits, namely: ultrasonic sensors, motor 

drivers and DC motors connected to digital ports on the Arduino Uno. The robot 

will work forward and turn, with the help of an ultrasonic sensor to detect 

obstacles in front of it. At the same time, Arduino will execute the data and 

continue the command to move the motor so that the robot works to mop the 

floor. The observations show that the robot mops the floor by moving in a zigzag 

manner which is used as its work path, the movement of the robot will mop the 

floor it passes so that the area that the robot has traversed will be clean. Robot 

Magic Spin Mop Floor Clearing System is based on the Behavior Based Control 

method. Behavior Based Control is a behavior control of the robot towards its 

environment. Behavior Based Control is used on Arduino to control moving 

forward and turning on the Mobile Robot. Arduino is programmed using the C 

language to run the motor so that it moves according to the input data sent. This 

research produces a prototype model of an electronic device. 

 

Keywords: Robot Magic Spin Mop Floor Clearing System, Arduino, Ultrasonic 

Sensor, Behavior Based Control. 
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