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Abstrak 

Kecamatan babakan madang memiliki SMK darus sa’adah yang satu-satunya 

berada di jln alternatif sentul no.38, Cijujung, Kec Babakan Madang, Kabupaten 

Bogor, Propinsi Jawa Barat, SMK ini merupakan pondok pesantren dari Yayasan 

Baitul Maal Karyawan Bank Bukopin yang dibangun pada tahun 2016 yang 

dikhususkan untuk siswa-siswi yatim piatu tanpa dikenakan biaya. siswa-siswi 

SMK darus sa’adah masih kurang pengetahuan tentang teknologi robot yang 

berbasis remot control menggunakan android atau komputer, sehingga diharapkan 

dapat memberikan manfaat kepada mitra sebagai berikut: a) mampu memberikan 

pengetahuan tentang mikrokontroler yang diimplementasikan pada robot, b) dapat 

memberikan pengetahuan robot yang dikontrol menggunakan android atau 

komputer. c) siswa-siswi dapat berfikir menjadi lebih sistematik dan terstruktur. 

Kata kunci: Robot, Botol, Remote Control, Android 

 

Abstract  

Babakan Madang District has the only Darus Sa'adah Vocational School which 

is located on Jalan Alternative Sentul No. 38, Cijujung, Babakan Madang 

District, Bogor Regency, West Java Province. This Vocational School is an 

Islamic boarding school from the Baitul Maal Foundation for Bank Bukopin 

Employees which was built in 2016 which is specifically for orphan students free 

of charge. Darus Sa'adah Vocational School students still lack knowledge about 

remote control-based robot technology using Android or computers, so they are 

expected to provide benefits to partners as follows: a) able to provide knowledge 

about microcontrollers implemented on robots, b) able to provide knowledge 

robots that are controlled using an Android or computer. c) students can think 

more systematically and structured. 
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PENDAHULUAN  

Dalam beberapa dekade terakhir, robotika telah berkembang pesat, terutama dengan 

menambahkan kecerdasan buatan (AI) [1] ke dalam sistem robotik. Kabupaten bogor tercatat 

memiliki jumlah 101 SMK, dengan jumlah penduduk mencapai 5.965.410 jiwa dengan luas 

wilayah 2.663,85 km2 dan sebaran penduduk 2.236 jiwa/km2. Dikecamatan babakan madang 

sendiri memiliki SMK darus sa’adah yang satu-satunya berada di jln alternatif sentul no.38, 

Cijujung, Kec Babakan Madang, Kabupaten Bogor, Propinsi Jawa Barat, SMK ini merupakan 

pondok pesantren dari Yayasan Baitul Maal Karyawan Bank Bukopin yang dibangun pada 

tahun 2016 yang dikhususkan untuk siswa-siswi yatim piatu tanpa dikenakan biaya. Indikator 

Kinerja Utama (IKU) dalam UMKM mendorong mahasiswa mendapatkan pengalaman diluar 

kampus. Sedangkan IKU yang dikeluarkan oleh Menteri Pendidikan dan Kebudayaan melalui 

Keputusan Menteri Pendidikan dan Kebudayaan Nomor 3/M/2021 merupakan ukuran kinerja 

baru bagi perguruan tinggi untuk mewujudkan perguruan tinggi yang adaptif dengan berbasis 

luaran lebih konkret. 

Berdasarkan permasalahan yang ditemukan dan hasil diskusi dengan mitra, maka solusi 

yang dilakukan dalam Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) yang didanai oleh 

Direktorat Jendral, Pendidikan Tinggi, Riset dan Teknologi (DRTPM) tahun 2024 dapat 

memberikan pengetahuan tentang mikrokontroler yang diimplementasikan pada robot, dapat 

memberikan pengetahuan robot yang dikontrol menggunakan android atau komputer.  

 

METODE 

a. Tahap Perencanaan  

Tahap perencanaan dilakukan dengan pembentukan dan pembekalan tim 

Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) yang terdiri dari 3 Peneliti dari unsur dosen 

dan 3 Pembantu Peneliti dari unsur mahasiswa dan selanjutnya Menyusun proposal yang 

kemudian diajukan. Program KKM dilaksanakan pada tahun 2024 yang dilakukan di SMK 

Darus Sa’adah Cijujung, Kabupaten Bogor, Jawa Barat. 

b.  Tahap Persiapan 

Tahap persiapan dilakukan dengan pembentukan dan pembekalan tim 

Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) yang terdiri dari 3 Peneliti dari unsur dosen 

dan 3 Pembantu Peneliti dari unsur mahasiswa dan selanjutnya Menyusun proposal yang 

kemudian diajukan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 1. FGD pengabdian 
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c. Tahap Pelaksanaan 

Tahap pelaksanaan Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) terdiri dari 

sosialisasi, pelatihan, dan pengenalan aplikasi yang dilaksanakan di mitra adalah sebagai 

berikut: 

1. Sosialisasi dan pemberian alat untuk mitra 

Tahap sosialiasi mencakup pengenalan permasalah mitra dan bentuk pelatihan 

yang dapat mingkatkan pengetahuan terkait robot remote control yang dikendalikan 

menggunakan android. Tahap ini bertujuan sebagai gambaran awal rencana program 

PKM pada masyarakat serta meningkatkan minat masyarakat untuk bekerjasama 

memiliki keahlialian dalam bidang robotik dan TIK. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2. Sosialisasi Pengabdian 

2. Pelatihan 

Tahap persiapan dilakukan dengan pembentukan dan pembekalan tim 

Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) Dalam tahap pelatihan tim pengabdian 

menjadi pemateri untuk pelatihan robot yang berbasis remot control yang dikendalikan 

menggunakan android, dan melakukan pelatihan terkait website untuk meningkatkan 

promisi dll. Tahap pelatihan bertujuan untuk memberikan gambaran dan pemahaman 

secara teori terhadap mitra sasaran mendapatkan pengetahuan tentang mikrokontroler 

yang diimplementasikan pada robot, dapat memberikan pengetahuan robot yang 

dikontrol menggunakan android atau komputer. Serta siswa-siswi dapat berfikir 

menjadi lebih sistematik dan terstruktur. 
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Gambar 3. Pelatihan 

 

3. Tahap Evaluasi 

Tahap evaluasi dilakukan untuk memberikan solusi dari permasalahan yang 

dihadapi oleh mitra dalam pengetahuan terkait robot remote control menggunakan 

android serta pengetahuan terkait website untuk promosi. Tahap ini didukung dengan 

memberikan robot dan aplikasi website yang bisa digunakan oleh mitra untuk 

peningkatan promosi khususnya meningkatkan jumlah peserta didik serta pengetahuan 

terkait teknologi robot remote control yang dikendalikan menggunakan android. 

 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

Skema Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) tahun 2024 yang dilaksanan di 

SMK Darus Sa’adah di Jl. Cijujung. Alternatife sentul, kabupaten Bogor dapat berjalan dengan 

baik. Kemudian untuk publikasi kegiatan dimuat melalui media massa cetak di Radar Bogor 

sedang proses dengan judul “Alih teknologi (ROBOTOL) robot pengangkut sampah botol 

menggunkaan remot control android untuk seSMK Kabupaten Bogor”. 

 

 
 

Gambar 4. Pemberian Robot 
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Luaran dari Kegiatan Pengabdian kepada Masyarakat untuk Pemberdayaan Kemitraan 

Masyarakat (PKM) tahun 2024 yang dilaksanakan di SMK Darus Sa’adah, Kecamatan Bogor 

Utara tetapnya di Mitra didokumentasikan berupa video kegiatan yang diawali dari sosialiasi, 

persiapan kegiatan, rapat kegiatan, dan pelatihanyang dilakukan oleh Tim Peneliti dari Dosen 

Univeristas Pakuan dan Pembantu Peneliti, para Pembantu lapangan yang dimuat pada link 

youtube Program Studi ilmu Komputer, Universitas Pakuan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 5. Luaran pengabdian di youtube 

Diskusi  

Workshop ini membahas topik yang sangat relevan, yaitu pengembangan robot 

pengangkut sampah botol yang dikendalikan menggunakan remote control berbasis Android. 

Robot ini dirancang untuk menjawab tantangan dalam pengelolaan sampah botol plastik, yang 

sering kali mencemari lingkungan dan berdampak buruk pada ekosistem. Dengan teknologi ini, 

proses pengumpulan sampah diharapkan dapat dilakukan dengan lebih efisien dan aman, 

terutama di area yang sulit dijangkau manusia, seperti taman, pantai, atau kawasan publik 

lainnya. 

 

Pembuatan robot pengangkut sampah ini bertujuan untuk meningkatkan efisiensi dalam 

pengumpulan sampah botol plastik serta mengurangi paparan manusia terhadap limbah 

berbahaya. Robot ini dapat bekerja secara mandiri untuk mengumpulkan botol-botol yang 

tersebar di berbagai area, yang selama ini memerlukan tenaga manusia yang tidak hanya 

membutuhkan waktu lebih lama tetapi juga melibatkan risiko kesehatan. Selain itu, penggunaan 

remote control berbasis Android memungkinkan robot ini dikendalikan dengan mudah, 

sehingga dapat digunakan oleh siapa saja, baik masyarakat umum maupun petugas kebersihan. 

Dengan sumber daya listrik sebagai tenaganya, robot ini juga menjadi solusi yang lebih ramah 

lingkungan dan hemat energi. 

 

Robot ini memiliki beberapa komponen kunci, baik dari sisi perangkat keras maupun 

perangkat lunak. Dari segi perangkat keras, robot dilengkapi dengan motor DC dan roda 

penggerak untuk mobilitasnya, serta servo motor yang digunakan untuk mengoperasikan lengan 
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atau penjepit yang menangkap botol sampah. Selain itu, sensor ultrasonik memungkinkan robot 

mendeteksi botol di sekitarnya serta menghindari rintangan. Semua fungsi robot ini diatur oleh 

sebuah mikrokontroler, seperti Arduino atau ESP32, yang mengatur pergerakan dan 

komunikasi dengan perangkat Android. Sementara itu, aplikasi remote control Android 

berfungsi sebagai antarmuka pengguna, memungkinkan pengguna untuk mengendalikan arah 

pergerakan robot dan instruksi untuk mengangkat atau melepaskan botol. Koneksi Bluetooth 

atau Wi-Fi digunakan untuk menghubungkan robot dengan perangkat Android, memungkinkan 

robot untuk dikendalikan dari jarak jauh. 

 

Cara kerja robot ini cukup sederhana namun efektif. Setelah inisialisasi dan koneksi 

dengan perangkat Android, pengguna dapat mengontrol arah gerak robot menuju area yang 

diinginkan. Ketika sensor mendeteksi adanya botol, lengan penjepit aktif dan mengangkat botol 

tersebut untuk ditempatkan di kompartemen penyimpanan dalam robot. Setelah kompartemen 

penuh, robot dapat diarahkan ke tempat pembuangan untuk melepaskan sampah yang telah 

dikumpulkan. Kelebihan dari sistem ini adalah efisiensi waktu dan tenaga, karena robot dapat 

mengumpulkan sampah dengan cepat dan mengurangi paparan manusia terhadap limbah. 

Selain itu, karena menggunakan remote control berbasis Android, robot ini mudah dioperasikan 

oleh siapa saja tanpa memerlukan pengetahuan teknis mendalam. Teknologi ini juga berpotensi 

meningkatkan kesadaran lingkungan di masyarakat dengan memotivasi mereka untuk 

mendukung inovasi ramah lingkungan. 

 

Namun, terdapat beberapa tantangan dalam pengembangan robot ini, seperti 

keterbatasan daya tahan baterai yang membatasi durasi kerja robot. Biaya produksi juga 

menjadi faktor penting, karena komponen-komponen seperti sensor dan sistem roda yang lebih 

canggih mungkin diperlukan untuk medan yang sulit dijangkau. Tantangan lainnya adalah 

kemampuan deteksi yang terbatas; sensor ultrasonik memiliki keterbatasan dalam mendeteksi 

objek dalam kondisi tertentu, yang memerlukan pengembangan lebih lanjut, seperti 

menambahkan kamera atau sensor inframerah untuk meningkatkan akurasi. 

 

Kesimpulannya, robot pengangkut sampah botol berbasis Android merupakan solusi 

inovatif untuk masalah sampah plastik yang efisien, aman, dan ramah lingkungan. 

Pengembangan lebih lanjut, seperti peningkatan kapasitas penyimpanan, daya tahan baterai, 

dan sistem sensor yang lebih canggih, dapat memperkuat fungsionalitas robot ini di lapangan. 

Dengan demikian, teknologi ini berpotensi memberikan kontribusi besar dalam pengelolaan 

sampah botol plastik di berbagai area, serta meningkatkan kesadaran masyarakat akan 

pentingnya menjaga kebersihan lingkungan. Kolaborasi dengan institusi pendidikan juga dapat 

mendorong inovasi lebih lanjut, memungkinkan robot ini menjadi contoh yang baik dari sinergi 

antara teknologi dan lingkungan. 

 

KESIMPULAN 

Pengabdian dengan skema Pemberdayaan Kemitraan Masyarakat (PKM) sedang 

dilaksanakan di SMK Darus Sa’adah dengan tahapan dari pengajuan proposal, sosialisasi ke 

mitra, ekplorisasi masalah mitra, dan solusi dari masalah tersebut dengan mengadakan pelatihan 

dan pembinaan teknologi robot remote control yang dikendalikan menggunakan android. 

Berdasarkan hasil di lapangan, mitra tersebut sangat membutuhkan pengetahuan dalam 

meningkatkan kualitas mutu dan pengetahuan. tim PKM memberikan sebuah robot untuk 

pembelajaran. Selain itu juga, untuk meningkatkan pemasaran yang lebih luas bukan hanya 

diketahui oleh warga sekitar, tetapi bisa dijangkau oleh masyarakat luas, oleh karena itu dibuat 

portal website yang dilengkapi dengan database untuk admin dan user, sehingga dalam 
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pelatihan diberikan pengantar dalam menggunakan website tersebut. Untuk meningkatkan 

promosi secara luas. 
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