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ABSTRAK

Muhammad Dian Satrio
03041481518008

Tugas akhir ini menjelaskan tentang robot pemadam api | dan robot pemadam api
2 yang berpencar untuk mencari api dan bagaimana robot pemadam api 1 ini
berkomunikasi antar robot pemadam api lainya yang menggunakan media
komunikasi yang sama yaitu radio frekuensi dimana media komunikasi ini
berguna untuk saling memberikan informasi apakah api yang akan dipadamkan
atau belum dipadamkan. Dalam hal ini penulis menggunakan robot pemadam api
1. Robot pemadam api ini menggunakan beberapa sensor pendukung yaitu sensor
flame dan sensor ultrasonik. Sensor flame berguna untuk mendeteksi api yang
dicari dengan patokan nilai yang didapat harus lebih dari 350 value, sensor ini
memiliki 5 mata yaitu : hl, h2, h3, h4, dan hS. Sensor ini akan lebih efektif untuk
mencari letak api tersebut untuk sensor ultrasonik berfungsi untuk memberikan
jarak antara robot dengan penghalang yang ada didepannya, robot ini
menggunakan 3 buah sensor ultrasonik yang diset untuk memberikan jarak antara
robot dengan penghalang sebesar 15cm. Dari kedua buah sensor ini robot akan
memutuskan untuk bergerak kekanan, kekiri, maju ataupun berhenti. Setelah
pencarian dan saling berkomunikasi robot ini akan memadamkan api dengan

menggunakan fan yang telah dimodifikasi untuk memadamkan api tersebut.

Kata kunci : Robot pemadam api, Sensor Flame, Sensor Ultrasonik, Radio-

Frequency



ABSTRACT

Muhammad Dian Satrio
03041481518008

This final project explains about fire fighter robot 1 and fire fighter robot 2 which
scattered to look for a fire and how this fire fighter robot 1 communicate among
other fire fighter robots that use the same communication media that is the
frequency radio where the communication media is useful to give each other
information Whether the fire will be extinguished or not extinguished. In this case
the author uses fire fighter robot 1. This fire fighter robot uses several supporting
sensors is flame sensor and ultrasonic sensors. Flame sensor is useful to detect the
fire sought with the benchmark value obtained must be more than 350 values, this
sensor has 5 eyes, is: hl, h2, h3, h4, and hS. This sensor will be more effective to
find the location of the fire for ultrasonic sensor serves to provide the distance
between the robot with the existing barrier in front of it, this robot uses 3 pieces of-
ultrasonic sensor set to provide the distance between the robot with a barrier of
15cm. From both of these sensors the robot will decide to move right, left,
forward or stop. After searching and communicating each other the robot will

extinguish the fire using a modified fan to extinguish the fire.

Keywords: Fire Fighter Robot, Flame Sensor, Ultrasonic Sensor, Radio Frequency
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BAB I Pendahuluan

BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang.

Dalam perkembangan Ilmu Pengetahuan dan Teknologi atau sering
disebut dengan IPTek, tidak terlepas dari sumber daya manusia dan
pengetahuannya tentang teknologi tersebut. Dalam perkembangan teknologi pada
masa kini telah terlihat dan dirasakan oleh manusia itu sendiri, seperti ditandai
dengan penggantian pekerjaan yang menggunakan teknologi manual atau
tradisional dengan teknologi yang lebih baik yaitu teknologi yang menggunakan
sistem otomatis dan modern .

Teknologi-teknologi ini bukan hanya sistemnya saja yang bersifat otomatis
dan modern tetapi penggunaannya yang lebih baik dalam arti kata tidak membuat
pekerjaan itu menjadi lebih susah. Hal inilah menjadi alasan kenapa pekerjaan
tersebut menjadi lebih efisien dan tepat pada tujuan awal dari pekerjaan tersebut.
Sistem yang bersifat otomatis dan modern ini tidak terlepas dari sinergi atau kerja
sama antar teknologi-teknologi itu sendiri dalam arti kata teknologi itu bekerja
dengan bentuk team.

Pekerjaan yang bersifat team dapat dicontohkan dalam pemadaman api,
pemadam api harus bekerja sama untuk mencari titik api dan memadamkan api
tersebut. Sebuah kerja sama tidak akan berjalan dengan baik apabila tidak
memiliki media komunikasi yang baik antar teknologi-teknologi itu sendiri.
Seperti halnya dalam pemadaman api, pemadam harus berkomunikasi dengan
pemadam lainnya sehingga api dapat dipadamkan lebih cepat dan tepat waktu.

Dalam komunikasi tersebut akan terjadi penukaran informasi atau data
sehinga terjadilah pekerjaan yang bersifat team. Dalam perkembangan media
komunikasi antar teknologi ini sudah berkembang, yaitu dari penggunaan kabel
menadi non-kabel, tentu saja penggantian media komunikasi ini tidak seutuhnya
melepas dari media kabel dalam arti kata media komunikasi kabel harus
mentransmisikan informasi atau data tersebut yang dapat ditransfer melalui
gelombang data. Sperti contoh awal, pemadam api akan berkomunikasi dengan

pemadam lainnya dengan menggunakan media komunikasi non-kabel.
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Berdasarkan latar belakang diatas penulis akan merancang prototype

pemadam api dengan robot pemadam api beserta dengan media komunikasi non-
kabel sebagai media pertukaran informasi atau data tentang api tersebut, dan ini
akan tertulis dengan judul “Rancangan Sistem Autonomous dan Komunikasi
Swarm-Robot Firefigther Menggunakan Sensor Flame dan Sensor
Ultrasonik Melalui Media Komunikasi Radio Frequency Berbasis Atmega
2560”.

1.2 Rumusan Masalah -

Berdasarkan uraian pada latar belakang di atas, maka penulis merumuskan
masalah yaitu bagaimana robot saling memberikan informasi tentang titik api
yang sedang dicari maupun yang telah ditemukan untuk dipadamkan kepada robot

lainnya melalui media komunikasi Radio Frequency module.

1.3  Batasan Masalah
Untuk mendapatkan hasil yang baik dan tidak menyimpang, maka batasan
permasalahan yang akan di bahas yaitu :
1. Bagaimana robot saling memberikan informasi tentang titik api yang
sedang dicari maupun telah ditemukan untuk dipadamkan .
2. Bagaimana swam-robot menentukan keputusan untuk berhenti mencari
titik api maupun melanjutkan pencarian titik api tersebut.
3. Bagaimana proses komunikai swam—-robot berjalan menggunakan Radio

Frequency module.

1.4  Tujuan Penulisan

Adapun tujuan penulisan dan penelitian dari Tugas Akhir ini adalah untuk
merancang dan membuat sistem hardware dan sistem komunikasi dari robot
pertama pemadam api yang akan berkomunikasi dengan robot kedua (robot

penulis lain) yang telah disingkronisasikan sebelumnya menggunakan atmega
2560.
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1.5

Keaslian Penelitian

Fokus dari tugas akhir ini adalah membuat desain mekanik dan elektrik

(Hardware). Berikut merupakan penelitian yang berkaitan :

Tabel 1.1 Keaslian Penelitian

No Judul Peneliti Tahun{ Pokok Pembahasan
Impelementasi Andi Adriansyah 2012 | Komunikasi Multi-
Sistem Multi-Robot Robot Berbasis

! Menggunakan XBEE
XBEE
Komunikasi Pada  |1. Nianda Aji 2014 | Komunikasi Multi-
Robot Swarm Pratama Robot dengan

2 | Pemadam Api 2. Tatyantoro Protokol ModBus
Menggunakan Andrasto
Protokol ModBus

Ad-hoc Network 1. Ulf Witkowski 2007 | Komunikasi yang
Communication 2. Mohamed menggunakan
Infrastructure for El'"Habbal jaringan internet
P\'[ultirobot Systems (3. Stefan Ad-hoc untuk

3 [in Disaster Scenarios Herbrechtsmeier sistem scenario

4. Andry Tanoto penyakit

S. Jacques Penders

6. Lyuba Alboul

7. Veysel Gazi
Sistem Multi-Robot | Andi Adriansyah 2012 | Komunikasi Multi-
Dengan NXT Robot dengan

4 | Mindstorms Robot Protokol ModBus
Menggunakan NXT Minstrom
Bluetooth
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1.6 Metodologi Penelitian
Adapun metodologi penelitian yang dilakukan adalah sebagai berikut :
1. Metode studi literatur, yang meliputi :
a. Mengumpulkan dan mempelajari teori dasar yang dijadikan penunjang
dari berbagai sumber, seperti buku, jurnal, artikel, dsb.
2. Metode konsultasi dan diskusi, yang meliputi:
a. Konsultasi dengan dosen pembimbing dan atau dengan pihak-pihak yang
terkait dengan tugas akhir ini.

3. Metode penulisan, yang meliputi :
a. Merancang dan merealisasikan sistem navigasi dan komunikasi robot

beroda menggunakan Radio Frequency.

b. Pengujian alat.

L7  Sistematik Penulisan
Sistematika penulisan dibuat berdasarkan pada pedoman penyusun dengan

rincian sebagai berikut :

BAB 1 PENDAHULUAN
Bab ini berisikan latar belakang, tujuan penulisan, perumusan
masalah, batasan masalah, metodologi penulisan dan sistematika

penulisan gambaran umum Tugas Akhir.

BAB I TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini berisikan materi pendukung yang berhubungan dengan
perancangan sistem navigasi dan komunikasi robot beroda

menggunakan Radio Frequency.

BAB III METODOLOGI PENELITIAN
Bab ini berisikan penjelasan mengenai perancangan hardware dan

software program yang diperlukan pada pembuatan navigasi dan

komunikasi robot beroda menggunakan Radio Fi requency.
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BAB 1V PENGUJIAN DAN ANALISA

Bab ini berisikan tentang bagaimana prosedur pengambilan data

dan data hasil pengujian alat yang dilakukan.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
Bab ini berisikan tentang kesimpulan yang didapat dari
pembahasan permasalahan dan beberapa saran yang perlu
diperhatikan berkaitan dengan kendala- kendala yang ditemui, atau

sebagai kelanjutan dari pembahasan tersebut.
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