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ABSTRAK

PERANCANGAN SISTEM NAVIGASI SWARM ROBOT FIREFIGHTER
MENGGUNAKAN SENSOR FLAME DAN SENSOR ULTRASONIK
e

IRMALIA MELLANY
03041481518023

Tugas akhir ini menjelaskan tentang cara kerja sistem navigasi swarm robot
pemadam api yang menggunakan sensor flame sebanyak lima buah yang
digunakan sebagai pendeteksi keberadaan api jika robot telah mendeteksi
keberadaan api maka hanya sensor flame yang bekerja sebagai sistem
navigasinya. Alat ini juga menggunakan sensor ultrasonik sebagai sistem
navigasinya sensor ultrasonik digunakan untuk mengetahui jarak antara robot
pada sebuah dinding atau penghalang agar robot tidak menabrak dinding, sebagai
alat penggeraknya digunakan dua buah motor servo yang diberi nama motor
kanan dan motor kiri, ketika motor kanan dan motor kiri diberikan nilai PWM
yang sama yaitu 170 robot akan bergerak maju atau lurus pada saat nilai PWM
yang diberikan pada motor kanan sebesar 60 dan motor kiri diberikan nilai 200
robot akan bergerak kekanan dan jika motor kiri diberikan nilai 60 dan motor
kanan diberikan nilai 200 maka robot akan berbelok kekiri. Sistem robot ini
dikendalikan oleh mikrokontroler arduino mega 2560. Robot ini juga
menggunakan radio frequency sebagai alat komunikasi antar robot.

Kata Kunci: Sensor Flame, Sensor Ultrasonik, Mikrokontroler, Motor DC, Motor
Servo, Navigasi Robot
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ABSTRACT
DESIGN OF SWARM ROBOT FIREFIGHTER NAVIGATION SYSTEM

USING FLAME SENSOR AND ULTRASONIC SENSOR
B e e

IRMALIA MELLANY
03041481518023

This final project explains how the navigation system swarm robot fire
extinguisher that uses flame sensor as many as five pieces that are used as a
detector of fire if the robot has detected the presence of fire then only the flame
sensor that works as a navigation system. This tool also uses ultrasonic sensors as
the ultrasonic sensor navigation system is used to determine the distance between
the robot on a wall or a barrier so that the robot does not hit the wall, As a
driving tool used two servo motor which is named right motor and left motor,
When the right motor and left motor are given the same PWM value that is 170
robots will move forward or straight at the moment PWM value given on right
motor equal to 60 and left motor given value 200 robot will move right and if the
left motor is given a value of 60 and the right motor is given a value of 200 then
the robot will turn lefi. This robot system is controlled by arduino mega 2560
microcontroller. This robot also uses radio frequency as a means of
communication between robots.

Keywords: Flame Sensor, Ultrasonic Sensor, Microcontroller, Dc Motor, Servo
Motor, Navigation Robot
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BAB I
PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang

Teknologi saat ini terus mengalami perkembangan salah satu teknologi
yang terus dikembangkan adalah teknologi robot atau yang lebih dikenal
dengan istilah robotika.

Robot adalah mesin yang bekerja secara mekanis dan dikendalikan oleh
komputer oleh karena itu robot bisa melakukan gerakan — gerakan tertentu
secara otomatis dan melakukan berbagai hal. Robot berguna untuk
membantu dan mempermudah manusia dalam melakukan pekerjaan
tertentu, misalnya robot canggih yang bisa dipekerjakan untuk
mengangkat, mengelas atau mengecet mobil. Robot juga kerap digunakan
untuk menjalankan tugas-tugas berbahaya seperti, menjinakkan bom.

Salah satu pekerjaan manusia yang bisa dilakukan oleh robot adalah
memadamkan api, pekerjaan jenis ini memiliki resiko tinggi dan reaksi
yang cepat untuk menghindari api semakin membesar. Masalah kebakaran
dapat diatasi jika titik api cepat ditemukan dan dipadamkan dalam waktu
yang singkat. Berdasarkan latar belakang diatas. Penulis merancang suatu
alat yang berjudul “Perancangan Sistem Navigasi Swarm Robot

Firefighter Menggunakan Sensor Flame Dan Sensor Ultrasonik.”

1.2 Rumusan Malasah
Berdasarkan latar belakang diatas, maka penulis merumuskan masalah

yaitu bagaimana robot bisa saling berkomunikasi untuk memberikan

informasi satu sama lain dimana titik api berada.

1.3 Batasan Masalah

Dari uraian diatas agar pembahasan tidak meluas, maka penulis

memberikan batasan masalah pada tugas akhir ini :

1. Bagaimana prinsip kerja sensor flame untuk mendeteksi

keberadaan sumber api

h
1
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2. Bagaimana prinsip kerja sensor ultrasonik untuk mendeteksi

dinding atau penghalang robot ketika mencari titik api.

1.4 Tujuan Penulisan

adapun tujuan penulisan dan penelitian dari tugas akhir ini adalah untuk
merancang dan membuat hardaware sistem navigasi swarm robot

firefighter menggunakan sensor flame dan sensor ultrasonik.

1.5 Keaslian Penelitian
Fokus dari tugas akhir adalah membuat desain mekanik (Hardware).
Berikut ini merupakan penelitian yang berkait.

Tabel 1.1 Keaslian Penelitian

No. Judul Peneliti Tahun | Pokok Pembahasan
1. | Robot Pemadam Api Ariyo Setiawan 2015 Prinsip Kerja
dengan Tracking Arduino Due dengan
Target Menggunakan Penggerak Roda dan
Accelerometer Kipas menggunakan
Berbasis Motor DC
Mikrokontroler
Arduino due
2. | Robot Pemadam Api Latif Hidayat, 2011 | Prinsip Kerja Sistem
Divisi Senior Berkaki | Iswanto, Helman Kontrol Jalannya
Muhammad Robot menggimakan
Atmega 16
3. Perancangan Robot Alfith 2016 Sistem Kontrol
Cerdas Pemadam Api Robot menggunakan
dengan Sensor mikrokontroler
Thermal Array TPA Arduino Mega 2560
81 Berbasis dan menggunakan
Microcontroler Sensor TPA 81
Arduino Mega 2560 sebagai Modul

“
e ——————————————————
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#

Pendeteksi Api
4, Purwarupa Robot Aji S.W 2009 Sistem Kontrol
Pemadam Api dengan Berbasis AT89S52
Sensor ultrasonik dan dan menggunakan
Ultraviolet Berbasis Sensor Ultrasonik
AT89S52 sebagai Sensor Jarak

1.6 Sistematika Penulisan

Agar Penulisan lebih sistematis dan mudah dimengerti maka tugas

akhir ini dibuat berdasarkan sistematis sebagai berikut :

BAB 1

BAB II

BAB III

BAB IV

PENDAHULUAN
Dalam bab ini berisikan latar belakang, rumusan masalah,
batasan masalah, tujuan penulisan, metodologi penulisan

dan sistematika penulisan gambaran umum Tugas Akhir.

TINJAUAN PUSTAKA
Dalam bab ini berisikan materi pendukung yang
berhubungan dengan perancangan sistem navigasi swarm

robot firefighter menggunakan sensor flame dan sensor

ultrasonik.

METODOLOGI PENELITIAN

Bab ini berisikan penjelasan mengenai perancangan
hardware dan software program yang diperlukan pada
pembuatan sistem navigasi swarm robot firefighter

menggunakan sensor flame dan sensor ultrasonik.

PENGUJIAN DAN ANALISA

Bab ini berisikan tentang bagaimana prosedur pengambilan

data dan data hasil pengujian alat yang dilakukan.
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BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Dalam bab ini berisikan tentang kesimpulan yang diperoleh
pada saat pembuatan alat dan penulisan Laporan Tugas
Akhir serta saran-saran yang mungkin berguna bagi

pengembangan alat dan pemanfaatan alat.
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