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ABSTRAK 

 

 

 
Robot penjernih air otomatis digunakan untuk berkeliling dan 

menjernihkan air secara otomatis dengan menggunakan pengaduk yang dapat 

melarutkan cairan pasedium dengan air bersih. Di dalam alat tersebut terdapat 

Arduino Uno yang digunakan sebagai mikrokontroler. Perangkat ini 

menggunakan 5 sensor infra merah sebagai input dan 5 motor DC sebagai 

output. Untuk menjalankan kerja motor DC penyemprot air, diperlukan 3 jenis 

relay module sehingga air dapat keluar dengan tingkat ketinggian yang 

berbeda. Hasil percobaan yang dilakukan pada robot ini telah membuktikan 

bahwa robot telah mampu berkeliling, mendeteksi tinggi dan memberikan 

cairan penjernih pada setiap bak. 
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ABSTRACT 

 

 

 
Automatic water purifier robot is used to purify water automatically by 

using a stirrer that can dissolve the pasedium liquid with clean water. This device 

is using Arduino Uno as a microcontroller. The device also uses 5 infrareds as 

inputs and 5 DC motors as outputs. To run a DCs spraying machine, 3 type of 

relay modules so that water can come out with different levels of height. 
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