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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ROBOT PEMBERSIH SOLAR PANEL
MENGGUNAKAN KAMERA DENGAN MICROCONTROLLER ESP32
CAM

Romy Deswanto

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro

Pembersihan dan pemeliharaan solar panel yang tepat sangat penting untuk
memastikan kinerja optimal dan efisiensi energi yang berkelanjutan. Namun, tugas
pembersihan manual seringkali sulit, berisiko tinggi, dan memakan waktu. Oleh
karena itu, tugas akhir ini membahas pembuatan robot pembersih solar panel yang
mengintegrasikan kamera ESP32-CAM pada media solar panel 100WP, dengan
kecepatan motor 25 RPM. Robot ini dirancang untuk secara otomatis
membersihkan solar panel guna memaksimalkan efisiensi pengumpulan energi
matahari. Kamera ESP32-CAM digunakan untuk memantau kondisi kekotoran
pada solar panel, dan motor dikendalikan untuk merespons kondisi tersebut.
Pengujian lapangan pada kondisi yang cerah menunjukkan kemampuan robot
dalam menjaga kebersihan solar panel dan potensi penerapan teknologi ini dalam
mendukung efisiensi penyerapan sistem energi matahari.

Kata Kunci: Robot Pembersih Solar Panel, Kamera ESP32-CAM, Media Solar
Panel 100WP, Kecepatan Motor 25 RPM, Efisiensi Energi Surya.
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ABSTRACT

DESIGN OF SOLAR PANEL CLEANING ROBOT USING CAMERA
WITH ESP32 CAM MICROCONTROLLER
Romy Deswanto

Automation Engineering, Vocational School, Diponegoro University

Proper cleaning and maintenance of solar panels is essential to ensure optimal
performance and continued energy efficiency. However, manual cleaning tasks are
often difficult, high-risk, and time-consuming. Therefore, this final project
addresses the development of a solar panel cleaning robot that integrates an
ESP32-CAM camera on a 100WP solar panel media, with a motor speed of 25
RPM. This robot is designed to automatically clean solar panels to maximize the
efficiency of solar energy collection. The ESP32-CAM camera is used to monitor
the dirtiness condition on the solar panel, and the motor is controlled to respond to
the condition. Field testing in sunny conditions demonstrated the robot's ability to
keep the solar panel clean and the potential application of this technology in
supporting the absorption efficiency of solar energy systems.

Keywords: Solar Panel Cleaning Robot, ESP32-CAM Camera, 100WP Solar Panel
Media, 25 RPM Motor Speed, Solar Energy Efficiency
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