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RINGKASAN 

RANCANG BANGUN MOBILE ROBOT PENCARI KORBAN BENCANA 

BERDASARKAN DETEKSI SUHU TUBUH  

Karya Tulis Ilmiah berupa skripsi,    Juli 2023 

M. Khalil Nugraha, dibimbing oleh Irsyadi Yani, S.T., M.Eng., Ph.D. IPM.

xxvii + 50 halaman, 12 tabel, 41 gambar, 9 lampiran 

Teknologi robot merupakan perangkat mekanis yang mampu melakukan tugas 

fisik, dan perangkat otomatis yang sistemnya tertanam dalam mikrokontroler 

dengan tugas sederhana. Kemajuan teknologi menuntut orang untuk selalu belajar 

bagaimana merancang dan mengoptimalkan pengujian yang semula dilakukan 

oleh manusia menjadi sepenuhnya otomatis. Melihat keadaan ini, 

memperkenalkan bahwa robot juga bisa digunakan seperti simulasi atau prototype 

untuk dilakukan perancangan dan penganalisaan. Untuk mengatasi serta 

memperluas perkembangan teknologi robotik di daratan tersebut, peneliti akan 

dengan merancang sebuah robot arduino menggunakan sensor suhu, kamera dan 

modul GPS, maka hadirlah Rancang Bangun Mobile Robot Pencari Korban 

Bencana Berdasarkan Deteksi Suhu Tubuh yang memiliki sensor suhu untuk 

mendeteksi korban bencana yang masih hidup di suatu daerah yang tertimpa 

bencana alam seperti gempa dan tanah longsor. Modul GPS sebagai penentu 

posisi korban bencana. Modul kamera berintegrasi dengan ESP32 yang bisa 

terhubung dengan konektivitas wifi untuk memberikan perintah kepada mobile 

robot untuk bergerak. Agar mobil robot dapat melakukan pekerjaan sesuai 

perintah yang diinginkan maka Module ESP32 CAM di coding menggunakan 

aplikasi Arduino IDE dengan memasukan bahasa program untuk mengatur arah 

gerak robot, dan menerima data dari sensor. Untuk meringankan kerja dari ESP32 

CAM, maka sensor suhu dan modul GPS dihubungkan dengan Arduino Mega 

2560 yang di coding melalui aplikasi Arduino IDE untuk mengumpulkan data dari 

sensor dan mengirimkannya ke ESP32 CAM. ESP32 CAM akan membuat suatu 
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website untuk mengendalikan gerak robot dan menampilkan data dari sensor. 

Untuk melihat kemampuan mobil robot di lakukan beberapa pengujian yaitu; 

Pengujian Kecepatan mobil robot dilintasan datar yang bertujuan melihat 

kecepatan mobil robot dan di dapatakan kecepatan rata-rata robot 0,954 detik 

dalam 5 kali percobaan. Pengujian melewati lintasan rumput percobaan 5 kali 

pengukuran waktu kecepatan robot didapat waktu ratarata kecepatan robot 2,342 

detik. Pengujian melewati lintasan berbatu percobaan 5 kali dengan jarak 100 cm 

pengukuran waktu kecepatan robot didapat waktu ratarata kecepatan robot 2,842 

detik. Pengujian ini dilakukan bertujuan melihat kemampuan mobil robot saat 

melewati permukaan jalan yang tidak rata. Hasil dari pengujian lintasan datar, 

berumput dan berbatu. Hasil kecepatan mobile robot semakin lama maka akan 

semakin berkurang dari setiap lintasannya, jadi dapat disimpulkan mobile robot 

ini hanya dapat berjalan dipermukaan yang datar saja. Dari pengujian yang telah 

dilakukan untuk menjadi mobile yang sempurna perlunya penggantian motor DC 

agar mobile robot bisa berjalan dengan lancar disemua lintasan. Untuk pengujian 

sensor suhu dilakukan pada jarak yang berbeda untuk melihat standar error dari 

sensor suhu, pengujian dilakukan masing-masing 5 kali percobaan pada jarak 1 

cm, 5 cm, dan 10 cm, sensor dapat membaca dengan baik, namun didapatkan 

bahwa semakin jauh jarak objek deteksi dengan sensor maka semakin besar nilai 

error pengukurannya. Pengujian sensor kamera dilakukan pengujian diwaktu 

siang dan malam hari, hasil pengujian terbaik pada penangkapan kamera diwaktu 

siang. 

Kata kunci : Mobil robot, arduino mega, esp32, sensor suhu, gps, dan kamera. 

Kepustakaan : 20 



SUMMARY 

DESIGN OF MOBILE DISASTER VICTIM SEARCH ROBOT BASED ON 

BODY TEMPERATURE DETECTION 

Scientific paper in form of a thesis,   July 2023 

M. Khalil Nugraha, Supervised by Irsyadi Yani, S.T., M.Eng., Ph.D. IPM.

xxv + 50 pages, 12 tables, 41 figures, 9 Appendix 

Robot technology is a mechanical device capable of performing physical tasks, 

and an automated device whose system is embedded in a microcontroller with 

simple tasks. Advances in technology require people to always learn how to 

design and optimize tests that were originally carried out by humans to be fully 

automated. Seeing this situation, introducing that robots can also be used as 

simulations or prototypes for design and analysis. To overcome and expand the 

development of robotic technology on the land, researchers will design an 

Arduino robot using temperature sensors, cameras and GPS modules, then present 

the Design of a Mobile Robot for Disaster Victims Search Based on Body 

Temperature Detection which has a temperature sensor to detect surviving disaster 

victims in an area hit by natural disasters such as earthquakes and landslides. GPS 

module as a determinant of the position of disaster victims. The camera module 

integrates with the ESP32 which can connect with wifi connectivity to give 

commands to the mobile robot to move. In order for the robot car to do the work 

according to the desired command, the ESP32 CAM Module is coded using the 

Arduino IDE application by entering the program language to set the direction of 

motion of the robot, and receiving data from sensors.  To ease the work of the 

ESP32 CAM, the temperature sensor and GPS module are connected to the 

Arduino Mega 2560 which is coded through the Arduino IDE application to 

collect data from the sensor and send it to the ESP32 CAM. ESP32 CAM will 

create a website to control the robot's motion and display data from sensors. To 

see the ability of the robot car, several tests were carried out, namely testing the 

speed of the robot car on a flat track which aimed to see the speed of the robot car 
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and obtained an average speed of 0.954 seconds in 5 experiments.  Testing 

through the experimental grass trajectory 5 times the measurement of the robot's 

speed time obtained an average robot speed time of 2.342 seconds. The test 

passed through a rocky trajectory 5 times with a distance of 100 cm, the 

measurement of the robot's speed time obtained an average robot speed time of 

2.842 seconds. This test was carried out to see the ability of the robot car when 

passing through uneven road surfaces. Results from testing flat, grassy and rocky 

tracks. The result of the speed of the mobile robot is getting longer it will decrease 

from each trajectory, so it can be concluded that this mobile robot can only walk 

on a flat surface. From the tests that have been carried out to become the perfect 

mobile, the need for DC motor replacement so that the mobile robot can run 

smoothly on all tracks. For temperature sensor testing is carried out at different 

distances to see the standard error of the temperature sensor, tests are carried out 5 

times each at a distance of 1 cm, 5 cm, and 10 cm, the sensor can read well, 

however, it was found that the farther the distance between the detection object 

and the sensor, the greater the measurement error value. Camera sensor testing is 

carried out during the day and night, the best test results on camera capture during 

the day. 

Keywords : Mobile robot, arduino mega, esp32, temperature sensor, gps, and 

camera. 

Literatures : 20
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 BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan teknologi yang telah semakin maju dan modern hingga 

dapat memudahkan pekerjaan manusia dengan proses pengerjaan yang cepat, 

tepat dan efisien. Salah satu jenis teknologi yang banyak dikembangkan saat ini 

adalah pada bidang robotika. Robotika kini merupakan salah satu bidang yang 

populer dalam pendidikan, industri, jasa dan banyak bidang lainnya. Termasuk 

pula pada bidang penanggulangan bencana alam (Siswaja, 2008). 

Dalam proses penggulangan bencana, dibutuhkan respon yang cepat dan 

tepat untuk menemukan dan menyelamatkan korban bencana yang masih hidup 

agar tidak bertambahnya jumlah korban jiwa. Salah satu organisasi dunia yang 

bergerak di bidang penanggulangan bencana adalah United Nation 

International Strategy for Disaster Reduction (UNISDR). Data UNISDR 

menyebutkan, dalam paparan terhadap penduduk atau jumlah manusia yang 

ada di daerah yang mungkin kehilangan nyawa karena bencana, risiko bencana 

yang dihadapi Indonesia sangatlah tinggi. Organisasi di Indonesia yang 

bergerak di bidang penanggulangan bencana adalah Badan Nasional 

Penanggulangan Bencana (BNPB). Dari data BNPB, sejak tahun 2016 sampai 

tahun 2020 telah terjadi 15.335 bencana alam yang terjadi di Indonesia dengan 

korban jiwa dan hilang sejumlah 8.194 orang.  

Dengan tingginya potensi terjadinya bencana alam yang dapat terjadi di 

Indonesia serta tingginya jumlah penduduk terutama di pulau Jawa, maka 

potensi jumlah korban jiwa akibat bencana alam juga akan tinggi. Karena itu 

diperlukan suatu proses yang cepat pada saat telah terjadi bencana dalam 

pencarian korban-korban yang terancam nyawanya agar tidak menambah 

jumlah korban jiwa.  
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Dalam hal inilah teknologi diperlukan untuk memudahkan pekerjaan 

manusia. Dengan merancang robot yang dapat bekerja otomatis dalam 

pencarian korban bencana berdasarkan suhu tubuh. Robot akan secara otomatis 

menelusuri daerah terdampak bencana untuk mencari korban terdampak 

bencana yang masih mungkin untuk diselamatkan. Peneliti akan menempatkan 

sensor kamera dan deteksi suhu MLX90614 serta module GPS GY-NEO6MV2 

untuk menentukan lokasi korban bencana. 

Berdasarkan uraian diatas, ide penelitian untuk tugas akhir penulis adalah 

”Rancang Bangun Mobile Robot Pencari Korban Bencana Berdasarkan Deteksi 

Suhu Tubuh”. 

1.2 Rumusan Masalah 

Dari latar belakang yang diuraikan di atas, rumusan masalah pada 

penelitian ini adalah merancang serta membangun sebuah prototype robot 

dengan sensor kamera, sensor suhu dan GPS untuk menentukan lokasi korban 

bencana. 

1.3 Batasan Masalah 

Pada penelitian kali ini batasan masalah yang diterapkan adalah sebagai 

berikut: : 

1. Sensor kamera ditanamkan pada robot sebagai alat memonitoring 

keadaan sekitar. 

2. Sensor suhu digunakan sebagai alat pendeteksi korban. 

3. Suhu acuan untuk mendeteksi korban adalah 36℃ − 38℃ 

4. Robot ini menggunakan GPS untuk menentukan posisi. 

5. Sistem kontrol robot ini menggunakan ESP32 CAM. 
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1.4 Tujuan Penelitian 

Pada penelitian yang dilakukan, tujuan yang ingin dicapai adalah 

merancang serta membangun suatu prototype robot yang berfungsi untuk 

membantu tugas badan penanggulangan bencana untuk mencari dan 

menentukan posisi korban bencana. 

1.5 Manfaat Penelitian 

Penelitian ini diharapkan dapat digunakannya prototype robot ini sebagai 

alat peraga serta referensi untuk penelitian tentang robot untuk kedepannya di 

laboratorium Jurusan Teknik Mesin Universitas Sriwijaya. Kemudian manfaat 

yang diharapkan selanjutnya adalah prototype ini bisa dikembangkan untuk 

aplikasi dalam membantu petugas badan penanggulangan bencana untuk 

menemukan lokasi korban bencana. 
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