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RINGKASAN

Robot merupakan sebuah alat mekanik yang bisa melakukan tugas fisik, baik
dengan pengawasan dan juga kontrol dari manusia, dengan menggunakan program
yang dilengkapi dengan perangkat lunak (software). Robot dirancang dengan tujuan
memudahkan manusia dalam melakukan pekerjaan seperti mengangkat beban
berat, pekerjaan yang membutuhkan ketelitian yang tinggi, pekerjaan yang beresiko
tinggi seperti memadamkan api, dari api kecil maupun kebakaran besar. Robot
pemadam kebakaran dirancang karena proses untuk memadamkan api dalam skala
besar seperti kebakaran gedung yang dimana merupakan pekerjaan berat untuk
manusia dikarenakan manusia harus memiliki keberanian yang besar beresiko
tinggi yang dapat membahayakan nyawa manusia itu sendiri. Penelitian ini
bertujuan untuk merancang robot pemadam kebakaran dengan menggunakan
sensor ultrasonic, kemudian menganalisis bagaimana sensor ultrasonic pada robot
pemadam kebakaran mengatasi arah gerak robot agar dapat berjalan pada lintasan
dengan lancar hingga menemukan titik api. Robot pemadam kebakaran yang
dirancang menggunakan sensor ultrasonic sebagai alat yang digunakan agar robot
mengetahui apakah didepan robot atau disamping robot ada objek yang
menghalangi arah gerak dari robot, sensor ultrasonic akan mengirimkan sinyal ke
arduino agar robot dapat bergerak melewati lintasan sampai robot mendapatkan
titik api yang dideteksi oleh sensor panas. Pada dasarnya prinsip kerja robot ini
untuk melacak adanya titik api dan kemudian apabila robot menemukan titik api,

robot akan menghidupkan alarm sebagai penanda bahwa titik api telah ditemukan,
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dan robot akan mengaktifkan kipas yang telah terhubung dengan motor untuk
memutarkan robot. Gerak robot digerakkan olen motor driver yang terhubung
dengan arduino uno dan mengirimkan sinyal ke 4 motor penggerak roda agar robot
dapat bergerak. Robot yang dirancang berdimensi sepanjang 27.5 cm dan lebar
sebesar 15.4 cm dengan sensor ultrasonic yang diatur jaraknya sejauh 10 cm dan
juga 20 cm adalah jarak yang aman untuk pengujian, dikarenakan robot dengan
menggunkan sensor ultrasonic diatur dengan jarak tersebut tidak menabrak dinding
lintasan dan dapat menentukan arah geraknya. Dengan pengujian tersebut maka
apabila semakin besar jarak pembacaan dari objek yang ditetapkan maka akan
semakin kecil radius arah putar robot dan posisi robot saat bergerak akan lebih jauh
dengan dinding luar lintasan. Semakin kecil jarak pembacaan objek yang ditetapkan
maka akan semakin besar radius arah putar robot dan posisi robot pada saat

bergerak lebih dekat dengan dinding luar lintasan.

Kata Kunci: Robot, Sensor Ultrasonic, Robot Pemadam Kebakaran, Lintasan.

Universitas Sriwijaya



SUMMARY

APPLICATION OF ULTRASONIC SENSORS AS OBSTACLE AVOIDANCE
IN DESIGN OF AUTOMATIC FIRE FIGHTING ROBOTS

Pattern Scientific papers in the form of Undergraduate Thesis, 22 August 2022
Maulana Buana Pamungkas, Supervised by Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D.

LX+ 60 Pages, 6 Tabels, 61 Picture, 3 Attachements

SUMMARY

Robot is a mechanical device that can perform physical tasks, both with
supervision and control from humans, using programs equipped with software.
Robots are designed with humans in mind in carrying out work such as lifting heavy
loads, jobs that require high accuracy, high-risk jobs such as small fires or large
fires. Robot fire fighting because of the process of witnessing a fire on a large scale
such as a fire which is a tough job for humans because humans have great courage
and risk that must endanger human life itself. This study aims to design a fire
fighting robot using an ultrasonic sensor, then analyze how the ultrasonic sensor on
the fire fighting robot overcomes the direction of the robot's motion so that it can
run smoothly on the trajectory until it finds a fire point. The fire fighting robot is
designed to use ultrasonic sensors as a tool used so that the robot knows whether in
front of the robot or beside the robot there is an object that holds the direction of
motion of the robot, the ultrasonic sensor will send a signal to the Arduino so that
the robot can move through the trajectory until the robot hotspot is detected. by the
heat sensor. Basically the working principle of this robot is to track hotspots and
then when the robot finds hotspots, the robot will activate an alarm as a marker for
the point that a fire is found, and the robot will activate a fan that has been connected
to a motor to rotate the robot. The robot's motion is driven by a motor driver that is
connected to the Arduino Uno and sends signals to the 4 wheel drive motors so that
the robot can move. The robot is designed with dimensions of 27.5 cm long and
15.4 cm wide with an ultrasonic sensor that adjusts the distance as far as 10 cm and

also 20 cm is a safe distance for testing, because the robot using an ultrasonic sensor
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is set with the distance that it does not hit the wall and can determine the direction
of its motion. With this test, the greater the reading distance from the specified
object, the smaller the turning radius of the robot and the position of the robot when
it moves further away from the outer wall of the track. The smaller the distance to
read the specified object, the greater the turning radius of the robot and the position
of the robot when it moves closer to the outer wall of the track.

Keyword: Robots, Ultrasonic Sensors, Fire Fighting Robots, Tracks.

Universitas Sriwijaya
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kemajuan ilmu pendidikan yang dimiliki manusia sudah dapat dikatakan
maju pada era sekarang ini, hal tersebut mengakibatkan munculnya teknologi —
teknologi mutakhir yang dapat dioperasikan secara otomatis maupun manual yang
diciptakan oleh manusia. Bisa dilihat dari pabrikan — pabrikan mobil berskala besar
seperti Mitsubishi, Toyota, Hyundai, dll., pekerjaan operasional pabrik kebanyakan
dioperasikan oleh teknologi robot. Pabrik Mitsubishi Cikarang mengklaim bahwa
robot menguasai 40% pekerjaan manusia di pabrik Mitsubishi Cikarang pada tahun
2018. Robot dijadikan pilihan oleh pabrik — pabrik besar dikarenakan tingkat
ketelitian robot yang tinggi melebihi manusia, dan juga biaya operasional robot
yang tidak perlu diberikan upah.

Robot sendiri adalah sebuah alat mekanik yang dapat membantu manusia
untuk melakukan tugas fisik, walaupun robot masih butuh kontrol dari manusia,
dan juga robot membutuhkan beberapa program yang dilengkapi dengan perangkat
lunak (software). Nyatanya robot dirancang dengan tujuan memudahkan manusia
dalam melaksanakan pekerjaan seperti mengangkat beban berat, pekerjaan yang
memerlukan tingkat ketelitian yang besar, kemudian pekerjaan yang beresiko tinggi
seperti contohnya dalam hal memadamkan api, dari api kecil maupun kebakaran
besar.

Robot pemadam kebakaran diciptakan karena proses pemadaman api dalam
skala besar seperti kebakaran gedung merupakan pekerjaan berat bagi manusia
karena manusia harus memiliki keberanian yang besar dan mental yang kuat, dan
juga pekerjaan manusia untuk memadamkan api sangatlah beresiko tinggi yang
dapat membahayakan nyawa manusia itu sendiri. Target penempatan robot
pemadam kebakaran adalah titik api yang tidak bisa dijangkau oleh manusia seperti

tempat sempit yang sudah terdapat reruntuhan — reruntuhan bangunan. Maka dari



itu robot pemadam kebakaran mulai dikembangkan dari skala kecil sampai skala
besar, dari yang menggunakan roda sampai ada yang menggunakan kaki dalam
rangka memudahkan pekerjaan manusia.

Robot pemadam kebakaran yang kami ciptakan menggunakan sensor
ultrasonic sebagai alat yang digunakan agar robot mengetahui apakah didepan
robot atau disamping robot terdapat objek yang menghalangi gerak robot, sensor
ultrasonic mengirimkan sinyal ke arduino agar robot dapat bergerak mundur atau
maju maupun belok sampai ketika robot mendapatkan titik api yang dideteksi oleh
sensor panas. Gerak robot digerakkan oleh motor driver yang terhubung dengan
arduino uno dan mengirimkan sinyal ke 4 motor penggerak roda agar robot dapat
bergerak.

Dengan adanya penjelasan diatas maka kami akan melakukan perancangan
dan perakitan sebuah robot, yang berjudul “Penerapan Sensor Ultrasonic Sebagai
Penghindar Halangan Pada Perancangan Robot Pemadam Kebakaran

Otomatis”.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan penjelasan dari latar belakang diatas, dapat diidentifikasikan
permasalahannya, yaitu:

1. Bagaimana perancangan dan perakitan robot pemadam kebakaran otonom
dengan menggunakan sensor ultrasonic sebagai pengarah arah gerak dan
penghindar halangan robot dan output berupa kipas pemadam?

2. Bagaimana kinerja sensor ultrasonic dalam mengarahkan arah gerak dan
penghindar halangan pada robot pemadam kebakaran otonom agar dapat

berjalan dengan lancar hingga menemukan titik api?
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1.3 Batasan Masalah

Berdasarkan penjabaran rumusan masalah diatas, terdapat beberapa batasan
masalah sebagai berikut:

1. Sensor ultrasonic memiliki range pembacaan maksimal 8 cm dari objek.

2. Pengujian dilakukan disketsa rancangan ruangan laboratorim yang telah
ditentukan terlebih dahulu, sehingga menyesuaikan kondisi nyata
penggunaan robot pemadam kebakaran.

3. Penentuan posisi ultrasonic kiri dan kanan yang harus diposisikan dengan

sudut yang tepat mengikuti literatur yang ada.

1.4 Tujuan Penelitian

Penelitian ini memiliki tujuan sebagai berikut:

1.  Pembangunan sebuah robot pemadam kebakaran otonom dengan
menggunakan sensor ultrasonic dan kipas pemadam.

2. Analisis sensor ultrasonic pada robot pemadam kebakaran otomatis dengan
kipas pemadam dalam mengatasi robot agar dapat berjalan dengan lancar

hingga menemukan titik api.

1.5 Manfaat Penelitian

Diharapkan penelitian ini dapat diambil beberapa manfaat yaitu dengan
adanya robot pemadam kebakaran ini pemadam kebakaran maupun perusahaan —
perusahaan yang membutuhkan dapat terbantu dan juga dapat mengembangkan lagi
robot pemadam kebakaran yang lebih kreatif dan lebih canggih.
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