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Indonesia merupakan negara kepulauan yang rawan terjadi bencana alam karena 

Indonesia berada pada jalur pertemuan tiga lempeng tektonik, yaitu: lempeng 

Indo-Australia, lempeng Eurasia, dan lempeng Pasifik. Salah satu bencana yang 

sering terjadi di indonesia adalah gempa bumi. Kondisi bangunan yang hancur 

pasca terjadinya gempa bumi menjadi hambatan bagi tim SAR (search and 

rescue) dalam melakukan evakuasi. Berdasarkan permasalahan tersebut, peneliti 

termotivasi merancang suatu teknologi inovatif yang dapat membantu tim SAR 

dalam proses evakuasi/pencarian korban bencana alam dengan mobile robot 

search and rescue, mobile robot yang dirancang menggunakan kontroler berbasis 

android yang dilengkapi dengan sensor suhu LM 35 DZ, dan penggerak webcam 

menggunakan motor stepper 28BYJ-48, webcam yang digunakan adalah ESP 32 

CAM serta modul ESP 8266 sebagai IoT (Internet  of Things). Penelitian ini 

dilakukan bertujuan untuk untuk merancang sistem penggerak webcam pada 

mobil robot search and rescue berdasarkan sensor suhu dan menguji sensitivitas 

sensor suhu pada pada mobile robot search and rescue. Metodelogi penelitian ini 

diawali dengan mencari, mempelajari sekaligus memahami studi literatur yang 

berupa jurnal-jurnal, buku-buku dan bahkan karya tulis ilmiah yang berhubungan 

dengan mobile robot. Untuk melihat kemampuan sensor suhu LM 35 DZ 

dilakukan pengujian sensitivitas sensor suhu dengan menggunakan sember panas 

yang berasal dari setrika listrik dengan tiga suhu yang berbeda yaitu 100ºC, 

150°C, 200°C dan durasi waktu pembacaan suhu selama 1 menit. Pengujian ini 

dilakukan dengan 5 kali pengulangan setiap selisih jarak 1 cm untuk mendapatkan 

perubahan suhu rata-rata disetiap jaraknya, didapatkan pada suhu 100oC, 150oC 

dan 200oC diperoleh jarak maksimum jangkauan berturut-turut 7 cm, 13 cm, dan 
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17 cm. Pengujian respon penggerak webcam berdasarkan temperatur yang terbaca 

pada sensor suhu LM 35 DZ dilakukan untuk melihat berapa lama waktu respon 

penggerak webcam bergerak otomatis ketika ada temperatur  ≥ 35oC yang terbaca 

oleh sensor suhu LM 35 DZ. Pengujian ini menggunakan sumber panas dari 

setrika listrik yang bertemperatur 200oC, 150oC, dan 100oC yang telah diukur 

menggunakan termometer. Pengujian dilakukan dengan 5 kali pengulangan setiap 

selisih jarak 1 cm untuk mendapatkan rata-rata waktu yang diperlukan penggerak 

webcam bergerak otomatis pada setiap jaraknya, didapatkan pada 200oC memiliki 

batas jangkauan jarak sejauh 11 cm untuk membuat penggerak webcam bergerak 

otomatis. Pengujian dengan sumber panas 150oC dan 100oC menunjukkan hasil 

yang sebanding dengan sumber panas 200oC, dimana batas jangkauan untuk 

sumber panas 150 dan 100 berturut-turut sejauh 7 cm dan 2 cm.  

 

Kata Kunci : Arduino Uno, LM 35 DZ, motor stepper, robot penyelamat 

Literatur : 20 (2010-2022) 
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Indonesia is an archipelagic country prone to natural disasters due to its location 

at the intersection of three tectonic plates: the Indo-Australian plate, the Eurasian 

plate, and the Pacific plate. One of the frequent disasters in Indonesia is 

earthquakes. The condition of buildings destroyed after an earthquake poses a 

challenge for search and rescue (SAR) teams in conducting evacuations. 

Motivated by this issue, researchers aim to design an innovative technology that 

can aid SAR teams in the evacuation/search process for natural disaster victims 

using a search and rescue mobile robot. The mobile robot is designed using an 

Android-based controller equipped with an LM 35 DZ temperature sensor and a 

stepper motor 28BYJ-48 for the webcam drive. The webcam utilized is ESP 32 

CAM along with the ESP 8266 module for the Internet of Things (IoT). This 

research aims to design a webcam drive system for the search and rescue mobile 

robot based on the temperature sensor and test the temperature sensor's sensitivity 

in the search and rescue mobile robot.The research methodology begins with an 

exploration and comprehensive study of literature, such as journals, books, and 

scientific papers related to Mobile Robots. To assess the capability of the LM 35 

DZ temperature sensor, sensitivity testing is conducted using heat sources from an 

electric iron at three different temperatures: 100ºC, 150°C, and 200°C, with a 

temperature reading duration of 1 minute. This testing is performed with 5 

repetitions for each 1 cm difference in distance to determine the average 

temperature change at each distance. The findings indicate that at 100ºC, 150ºC, 

and 200ºC, the respective maximum range distances obtained were 7 cm, 13 cm, 

and 17 cm.Testing the response of the webcam drive based on the temperature 
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readings from the LM 35 DZ sensor is carried out to determine how long the 

webcam drive responds automatically when the temperature reaches ≥35°C. This 

test uses a heat source from an electric iron with temperatures of 200°C, 150°C, 

and 100°C, measured using a thermometer. Similar to the previous test, 5 

repetitions are conducted for each 1 cm difference in distance to determine the 

average time required for the webcam drive to move automatically at each 

distance. Results show that at 200°C, the maximum range distance for the 

automatic movement of the webcam drive is 6 cm. Testing with heat sources at 

150°C and 100°C indicates similar outcomes to the 200°C heat source, with 

maximum range distances of 5 cm and 1 cm, respectively. 

 

Keywords  : Arduino Uno, LM 35 DZ, robot rescue, stepper motor 

Literatures : 20 (2010-2022) 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Indonesia merupakan negara kepulauan yang rawan terjadi bencana alam, 

karena Indonesia berada pada jalur pertemuan tiga lempeng tektonik, yaitu: 

lempeng Indo-Australia, lempeng Eurasia, dan lempeng Pasifik. Badan 

Nasional Penanggulangan Bencana (BNPB) mencatat sejak 1 Januari hingga 

19 Juni 2022 wilayah Indonesia mengalami 1.855 kejadian bencana alam, 

mulai dari banjir, tanah longsor, abrasi, kekeringan, hingga kebakaran hutan 

dan gempa bumi. Bencana alam yang terjadi selama kurun itu menyebabkan 93 

orang meninggal dunia, 14 orang hilang, 668 orang terluka, serta 2,37 juta 

orang menderita dan mengungsi (Faqih, 2022). 

Gempa bumi adalah peristiwa bergetarnya bumi akibat pelepasan energi 

di dalam bumi secara tiba-tiba yang ditandai dengan patahnya lapisan batuan 

pada kerak bumi. Dampak yang ditimbulkan dari bencana gempa bumi antara 

lain adalah runtuhnya bangunan, jatuhnya korban jiwa, kerugian harta benda 

dan dampak lainnya. Runtuhnya bangunan yang disebabkan oleh gempa bumi 

dapat menyebabkan banyak korban jiwa yang jatuh dan terancam 

keselamatannya karena tertimpa reruntuhan bangunan (Pranita, 2022). 

Kondisi bangunan yang hancur pasca terjadinya gempa bumi menjadi 

hambatan bagi tim SAR (search and rescue) dalam melakukan evakuasi, 

karena keterbatasan ruang dan informasi tentang bahaya yang didapat dari 

suatu bangunan tersebut seperti kebocoran gas beracun, gas yang mudah 

terbakar, dan bangunan yang dapat roboh sewaktu waktu. Proses evakuasi 

korban pasca gempa harus dilakukan sesegera mungkin khususnya untuk 

menolong korban yang masih hidup pada reruntuhan sehingga, mengurangi 

semakin banyaknya korban jiwa akibat keterlambatan evakuasi, oleh karena itu 

diperlukanya bantuan teknologi untuk membantu proses pencarian.  
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Berkembangnya ilmu robotika merupakan salah satu bukti telah 

berkembangnya teknologi. Robotika merupakan teknologi yang diciptakan dari 

beberapa susunan rangkaian elektronik dan mekanik untuk mempermudah 

pekerjaan manusia (Wirawan dan Darmawiguna, 2017). Pemanfaatan teknologi 

sistem robotika yang digunakan untuk pencarian dan penyelamatan korban 

bencana meningkat pesat. Hal ini menunjukkan bahwa secara umum bahwa 

teknologi robotika yang telah ada dapat dimanfaatkan dalam pengembangan 

mitigasi bencana (Zulkarnain dkk., 2021). Dalam beberapa tahun terakhir, 

Teknologi robotika untuk tujuan mitigasi bencana mengalami kemajuan 

disertai dengan beragam solusi penggunaan teknologi robotik yang telah ada 

atau dalam pengembangan (Farouq dan Setyawan, 2019).  

Beberapa penelitian menunjukkan bahwa mobil robot dapat bermanfaat 

pada operasi penyelamatan bencana antara lain, seperti penelitian yang 

dilakukan oleh Farouq & Setyawan, (2019) yaitu robot didesain memiliki 

thermostat sebagai pendeteksi temperatur,  kamera untuk mendeteksi korban 

dan roda untuk bergerak. Mobil remot kontrol berbasis IoT menggunakan ESP-

32 Cam berguna untuk membantu tim relawanan dalam mencari korban yang 

selamat pada bencana alam gempa bumi dan dapat menelusuri terowongan 

dengan memantau keadaan disekitar aman atau tidaknya dimasuki oleh 

manusia untuk meminimalisir kecelakaan kerja (Aulia dkk., 2021). Sausan 

dkk., (2017) melakukan penelitian tentang mobil robot pointer sebagai 

penunjuk jalan tim SAR untuk mempermudah pencarian korban bencana 

gempa. Robot ini dikontrol secara manual dengan menggunakan remote 

control, dan robot ini dilengkapi kamera sehingga memudahkan tim SAR 

dalam mengendalikan robot. Kamera yang digunakan juga dapat untuk melihat 

keadaan di sekitar lokasi pasca bencana. 

Dari beberapa literatur penelitian mobil robot penyelamat, kamera 

banyak digunakan pada komponen mobil robot, seperti pada penelitian yang 

dilakukan oleh (Farouq dan Setyawan, 2019) kamera untuk mendeteksi korban 

dan roda untuk bergerak, Sausan dkk., (2017) dalam penelitianya 

menggunakan kamera yang digunakan untuk melihat keadaan di sekitar lokasi 

pasca bencana. Kamera menjadi komponen yang penting untuk memantau area 
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sekitar bencana alam karena keterbatasan ruang dan informasi tentang bahaya 

yang didapat dari suatu daerah bencana alam seperti gempa bumi yang dapat 

memicu kebakaran, dari beberapa penelitian diatas kamera pada mobil robot 

penyelamat masih statik sehingga jangkauan kamera masih terbatas, oleh 

karena itu pada penelitian ini peneliti termotivasi untuk membuat sistem 

penggerak kamera untuk menggerakan kamera sehingga memperluas 

jangkauan pendeteksian keadaan sekitar pada bencana alam. 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang sebelumnya mengenai penelitian yang akan 

peneliti lakukan, dapat dirumuskan masalah sebagai berikut. Bagaimana 

merancang sitstem penggerak webcam pada mobile robot search and rescue 

agar dapat bergerak berdasarkan sensor suhu untuk keperluan pendeteksian 

keadaan sekitar bencana? 

1.3 Batasan Masalah 

Dikarenakan luasnya ruang lingkup dari penelitian ini, maka penulis 

membuat batasan masalah: 

1. Untuk menggerakan webcam mengunakan motor stepper. 

2. Pada penelitian ini menggunakan ESP32-Cam. 

3. Menggunakan Modul Mikrokontroler Arduino Uno R3. 

4. Menggunakan Sensor Suhu LM 35 DZ. 

5. Penelitian ini hanya berfokus pada sistem penggerak webcam pada mobile 

Robot Search and Rescue. 

6. Pengujian sensitivitas sensor dan sistem penggerak webcam dilakukan pada 

mobile robot dalam keadaan diam. 
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1.4 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari dilakukannya penelitian ini adalah untuk merancang sistem 

penggerak webcam pada mobile robot search and rescue berdasarkan sensor 

suhu dan menguji sensitivitas sensor suhu pada pada mobile robot search and 

rescue. 

1.5 Manfaat Penelitian 

Harapan dari penelitian tugas akhir ini adalah pemanfaatan hasil 

penelitian sebagai alat bantu bagi tim SAR dalam upaya penyelamatan, 

pengurangan risiko kecelakaan bagi tim SAR dan fungsi sebagai sarana alat 

peraga di laboratorium Jurusan Teknik Mesin Universitas Sriwijaya, dan 

sebagai acuan untuk pengembangan robot di masa mendatang. 
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