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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN PROTOTIPE ROBOT 

PEMBERSIH LANTAI RUANGAN OTOMATIS 

BERBASIS MQTT 
 

Dendhy Yonidha Riswanto, NIM: 1912071 

  Dosen Pembimbing I: M. Ibrahim Ashari, ST., MT. 

Dosen Pembimbing II: Ir. Kartiko Ardi Widodo, MT.  

 

 

Robot pembersih lantai ruangan ini dirancang dengan tujuan dapat 

membantu tugas dari petugas kebersihan untuk mengurangi beban kerja 

dan resiko kerja dengan melakukan pembersihan lantai menggunakan 

robot secara otomatis dengan komunikasi menggunakan sistem 

monitoring ruangan berbasis MQTT  jika terdeteksi debu dan gengangan 

air oleh sistem monitoring. Komponen utama alat ini meliputi hardware 

dan software yaitu ESP32 (mengontrol proses input output), HC-SR04 

(sebagai sensor jarak untuk robot), sistem monitoring ruangan (menjadi 

input yang akan bertindak sebagai pengirim data untuk mengaktifkan 

robot), Invers kinematik (menjadi algortima untuk pergerakan robot), 

Kipas vacuum (sebagai komponen yang digunakan untuk menghisap 

debu). 

 

Kata kunci: Lantai Rumah Sakit, ESP32, Sistem Monitoring Ruangan 

berbasis MQTT,HC-SR04, Invers Kinematik, Kipas Vacuum. 
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ABSTRACT 

 

DESIGN OF A MQTT-BASED AUTOMATIC ROOM 

FLOOR CLEANING PROTOTYPE 

 
Dendhy Yonidha Riswanto, NIM: 1912071 

Dosen Pembimbing I: M. Ibrahim Ashari, ST., MT. 

Dosen Pembimbing II: Ir. Kartiko Ardi Widodo, MT. 

 

 

This room floor cleaning robot is designed with the aim of helping the 

cleaning staff to reduce workload and work risk by cleaning floors using 

robots automatically by communicating using a MQTT-based room 

monitoring system if dust and standing water are detected by the 

monitoring system. The main components of this tool include hardware 

and software, namely ESP32 (controls the input output process), HC-

SR04 (as a distance sensor for the robot), room monitoring system (as an 

input that will act as a sender of data to activate the robot), kinematic 

inverse (as an algorithm for robot movement), vacuum fan (as a 

component used to suck dust). 

 

Keywords: Hospital Floor, ESP32, Room Monitoring System based on 

MQTT, HC-SR04, Inverse Kinematic, Vacuum Fan. 
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