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ABSTRAK

Bangunan dan Konstruksi adalah salah satu industri utama di seluruh
dunia. Salah satu bidang industri kontruksi yaitu dalam bidang pengecatan
dinding. Bahan pengecatan yang mengandung unsur kimia menjadi salah satu
masalah, dikarenakan dapat menyebabkan bahaya bagi pekerja seperti masalah
mata dan sistem pernafasan.

Sebagai salah satu solusi masalah tersebut, maka pada Tugas Akhir ini
dirancang dan direalisasikan robot pengecatan dinding. Robot akan melakukan
pengecatan menggunakan teknik Spraygun. Pada teknik ini diperlukan jarak
antara dinding dengan spraygun yang cocok. Robot dilengkapi dengan sensor
jarak ultrasonik untuk dapat melakukan penyesuaian jarak tersebut. Data lebar dan
tinggi area pengecatan dimasukkan melalui keypad. Data lebar akan menjadi
informasi untuk pergeseran robot. Pergeseran robot dikontrol dengan bantuan
umpan balik dari sensor rotary encoder. Data tinggi pengecatan menjadi
informasi bagi motor stepper untuk menaikan dan menurukan spraygun. Robot
pengecatan dinding bekerja secara autonomous, sehingga robot dilengkapi dengan
motor 393 VEX yang berfungsi untuk menarik tuas spraygun. Seluruh operasi
robot pengecatan dinding ini dikontrol oleh Arduino Mega 2560.

Dari percobaan yang dilakukan, robot mampu melakukan pengecatan
dinding sesuai dengan lebar dan tinggi area pengecatan yang ditentukan.
Perbedaan antara area hasil pengecatan dengan area pengecatan yang ditentukan
adalah maksimal 3 cm untuk lebar dan maksimal 2 cm untuk tinggi.

Kata kunci: robot pengecatan dinding, sensor ultrasonik, rotary encoder,
spraygun, Arduino Mega 2560
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ABSTRACT

Building and construction is one of the main industries throughout the
world. One of the fields of construction industry is in the field of wall painting.
Painting materials that contain chemical elements become one of the problems,
because they can cause hazards to workers such as eye and respiratory system
problems.

As one of the solutions to these problems, in this final project, a robot for
wall painting is designed and realized. The robot will do the painting using the
Spraygun technigue. In this technique required a suitable distance between the
walls with the spraygun. The robot is equipped with an ultrasonic proximity
sensor to be able to adjust the distance. Width and height data of the painting
area are entered via the keypad. Width data will become information for robot
shifting. Robot shifting is controlled with the help of feedback from the rotary
encoder sensor. Height data of painting area becomes information for the stepper
motor to raise and lower the spraygun. Wall painting robot works autonomously,
so that the robot is equipped with a 393 VEX motor that functions to pull the
spraygun lever. The entire operation of this wall painting robot is controlled by
Arduino Mega 2560.

From the experiments conducted, the robot is able to paint wall according
to the width and height of the specified painting area. The difference between the
painting result area and the specified painting area is @ maximum of 3 cm for
width and a maximum of 2 cm for height.

Keywords : Wall painting robot, ultrasonic sensor, rotary encoder, spraygun,
Arduino Mega 2560
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