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ABSTRAK 

 

Dengan berkembangnya teknologi pada saat ini, teknologi dalam air pun 

ikut berkembang. Salah satu teknologi yang berkembang adalah Remotely 

Operated Underwater Vehicles (ROV) yang merupakan robot di dunia industri 

lepas pantai. Robot ini mempunyai bobot yang lebih ringan dari kapal selam. 

Tetapi robot ini tidak bermuatan. 

Dalam Tugas Akhir ini telah direalisasikan robot dalam air yang 

dikendalikan oleh remote kontrol. Robot ini menggunakan 2 motor DC sebagai 

penggerak robot untuk bermanuver. Selain itu juga digunakan pompa DC untuk 

menggerakkan robot terapung dan tenggelam. Transceiver yang digunakan adalah 

X-Bee Pro. Sensor yang digunakan untuk mengukur kedalaman adalah sensor 

tekanan FSR 01. Robot dikontrol menggunakan Pengontrol Mikro ATMega 16. 

Berdasarkan percobaan yang dilakukan, robot bisa maju sampai jarak 17 m 

dengan kecepatan rata-rata 1 meter per menit. Selain itu robot dapat berputar dari 

1-360 derajat. Robot hanya mampu tenggelam maksimum sampai 70 cm.  

  

Kata Kunci : ROV (Remotely operated underwater vehicles), X-Bee, FSR-01 
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ABSTRACT 

 

Nowadays, so many technologies developed, include underwater 

technologies. One of them is called remotely operated underwater vehicles which 

is a robot for offshore industries. This robot is lighter than a submarine. But, this 

robot in unloaded. 

In this Final Project, the remotely controlled underwater robot has been 

released. This robot using 2 DC motors as a driver to it maneuvers. Beside that, it 

also use DC pump to float and to drown the robot . The transceiver used is X-Bee 

Pro. The sensor used to measure the depth is pressure sensor FSR-01. This robot 

is controlled by microcontroller atmega16.  

Based on experiment, it can move forward for 17 meters with 1 meter per 

minute speed, can revolve till 360 degrees, and able to reach as low as 70cm of 

depth when drowning. 
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