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ABSTRAK 

 

Dengan semakin berkembangnya ilmu pengetahuan dan semakin banyak 

kehidupan di dasar lautan yang ingin diketahui. Maka dikembangkan teknologi 

untuk mengetahui kehidupan yang ada di dasar laut. Akhir-akhir ini mulai 

dikembangkan teknologi robot dalam air untuk mengetahui kehidupan bawah laut 

yang lebih dalam lagi. Perkembangan robot dalam air sangat berkembang pesat 

karena robot dalam air banyak bermanfaat bagi ilmu pengetahuan. Seperti untuk 

penelitian lebih luas kehidupan bawah laut serta untuk keamanan suatu negara dan 

menyelidiki polusi yang mungkin terjadi di perairan. 

Pada Tugas Akhir ini, robot dalam air dibentuk menggunakan kotak 

tupperware dengan motor dc sebagai aktuator dan dilengkapi sensor kompas. 

Robot dikontrol menggunakan pengontrol mikro ATmega16. Robot bergerak 

menggunakan delapan motor dc dengan empat motor dc di bagian bawah robot 

untuk menggerakkan robot menuju dalam air, dua motor dc di bagian kanan robot 

dan dua motor dc di bagian kiri robot yang berfungsi untuk menggerakkan robot 

sesuai arah yang diinginkan di dalam air dengan bantuan sensor kompas sebagai 

penunjuk arah. 

Berdasarkan percobaan yang dilakukan robot dalam air mampu bergerak 

sampai ke dalaman 40cm serta mampu bergerak melingkar di dalam air, robot 

dalam air ini juga mampu bergerak menuju arah yang diinginkan sesuai dengan 

arah yang ditunjuk sensor kompas dengan koreksi jarak ± 7cm dari arah yang 

diinginkan. 

 

 

 

 

 

Kata kunci : Robot Dalam Air, Sensor Kompas, Pengontrol Mikro ATmega 16  



Universitas Kristen Maranatha
 ii

REALIZATION OF UNDERWATER ROBOT 

 

Composed by : 

Name  : Gede Rehardima Uji Saputra Sugata 

Nrp :  0422114 

 

Electrical Engineering, Maranatha Cristian University, 

Jl. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no.65, Bandung, Indonesia. 

Email : thebigmadz@yahoo.com 

 

ABSTRACT 

 

With the development of science and the need of undersea life explorer, 

technology has been developed to discover undersea life. Lately underwater robot 

technology is developed to discover deeper undersea life. The development of 

underwater robot is growing rapidly because underwater robot has many benefits 

for science. Such as larger undersea life research, a nation’s security, and possible 

pollution in water investigation. 

In this Final Project, underwater robot is realized from Tupperware box 

with dc motor as actuator and equipped with compass sensor. Robot is controlled 

using microcontroller ATmega 16. Robot has eight dc motors where four dc 

motors are placed under robot to move robot toward water, and two dc motors in 

the right and left part of robot in order to move robot suited with the desired 

direction in water with the help of compass sensor as direction guide.   

Based on experiments done, robot is able to move until 40 cm depth and 

go around in the water. The underwater robot is also able to move to the desired 

direction suited with the direction compass sensor point at and it has distance 

correction ± 7 cm from the desired direction. 

.  
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