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Pendidikan merupakan perlengkapan paling baik untuk hari tua. (Aristoteles) 

Tetaplah tegar dan Ikhtiar dalam setiap masalah 

Takut melakukan sesuatu yang akan dihadapi tanpa adanya usaha adalah 

kesalahan besar dalam hidup. 
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ABSTRAK 

 Teknologi pada jaman sekarang sangatlah beraneka ragam, salah satunya 

adalah teknologi pengontrolan alat dari jarak jauh. Teknologi ini telah banyak di 

gunakan di berbagai bidang salah satunya adalah penendalian pintu garasi. 

Pengontrolan seperti ini biasa digunakan untuk mengontrol pintu garasi yang 

bisa membuka dan menutup dengan pengontrolan jarak jauh.  

 Pengontrolan pintu ini menggunakan komunikasi antar Xbee, untuk 

menggunakan Xbee harus terdapat buah Xbee. Xbee yang pertama di gunakan 

pengirim dan Xbee yang ke dua di gunakan sebagai penerima. Jika di dalam 

ruangan Xbee ini mampu mengontrol pintu roling garasi dalam jangkauan 30 

meter dan jika di luar ruangan mampu mengontrol pintu sampai 90 meter. Dalam 

jangkauan seperti ini pengguna bisa lebih efisien ketika akan membuka dan 

menutup pintu garasinya, karena ketika akan membuka pintu garasi pengguna 

tidak perlu turun dari kendaraannya. Xbee menggunakan proktokol Zigbee. 

Zigbee adalah spesifikasi untuk jaringan protokol komunikasi tingkat tinggi, 

menggunakan radio digital berukuran kecil dengan daya rendah, dan berbasis 

pada standar IEEE 802.15 untuk jaringan personal nirkabel tingkat rendah. 

 Secara keseluruhan sistem yang di buat dapat bekerja dengan baik dan 
berfungsi sebagaimana mestinya sesuai yang diharapkan oleh pengguna Xbee 
sebagai modul transceiver. Pada pengujian komunikasi xbee yang di lakukan di 

luar ruangan menghasilkan jarak maksimal 19 meter dan pengujian di dalam 

ruangan menghasilkan jarak maksimal 11 meter, hal itu di karenakan xbee tidak 

di lengkapi dengan antena. 

 
  
Kata Kunci : Pintu garasi, Xbee, Zigbee. 
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