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ABSTRAK 

 

Pada tahap awal perlombaan Kontes Robot Pemadam Api Indonesia 

(KRPAI) kategori berkaki, panitia perlombaan menyediakan waktu selama 3 

menit bagi setiap peserta untuk melakukan kalibrasi sensor dan menentukan nilai-

nilai sensor yang digunakan sebagai parameter posisi check point. Posisi check 

point pada perlombaan berfungsi untuk memberikan pengetahuan kepada robot 

tentang kondisi lingkungannya, sehingga robot mengetahui tindakan yang perlu 

dilakukan setelah menemukan check point. Masalah kerap kali muncul pada tahap 

kalibrasi ini, diantaranya, proses kalibrasi yang belum selesai, peserta lupa akan 

data yang ditulisnya karena menulis secara acak dan tergesa-gesa. Kesalahan pada 

proses kalibrasi ini mengakibatkan data yang dihasilkan kurang akurat dan 

tentunya dapat berakibat dengan gagalnya robot dalam menyelesaikan misi. Tugas 

Akhir ini dibuat dengan tujuan untuk membantu menyelesaikan permasalahan ini, 

yaitu bagaimana dengan waktu selama 3 menit, peserta dapat mengambil data 

sensor secara akurat 

 Komunikasi bluetooth, menjadi solusi yang coba ditawarkan melalui 

Tugas Akhir ini. Pengendali utama mikrokontroler chipKIT Max 32 pada robot 

dihubungkan dengan modul bluetooth HC-05, melalui saluran komunikasi UART 

(Universal Asynchronous Receiver Transmiter). Modul bluetooth HC-05 ini, 

kemudian terhubung melalui perantara bluetooth dengan perangkat android. 

Dalam prakteknya, robot akan tetap melakukan manuver secara autonomous, akan 

tetapi, pengguna tetap memiliki kendali penuh terhadap gerak robot tersebut 

melalui perangkat android, dan pada posisi tertentu, pengguna dapat mengambil 

data sensor yang didapat oleh robot, untuk ditampilkan melalui android.  

 Teknik seperti ini berhasil direalisasikan pada robot KRPAI berkaki. Data 

yang diambil dari robot dapat ditampilkan dan didokumentasikan pada perangkat 

android. Akuisisi data pada Tugas Akhir ini meliputi data untuk sensor jarak 

ultrasonik, sensor warna tcs 230, dan kamera.  

 

Kata kunci : bluetooth, komunikasi serial, robot KRPAI berkaki 
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ABSTRACT 
 

In the early stages of Indonesia Fire Fighting Robot Contest (KRPAI) in 

legged category, the organizers of the contest provides 3 minutes for participant to 

perform a calibration of the sensors and determine the values of the sensors that 

are used as the parameters of check point position. The check points position 

provide the robots about the condition of their environment, so the robot knows 

the actions that need to do after finding the check point. Problems often arise in 

this calibration process, for example, the calibration process has not been 

completed, the participants probably forget the data that they wrote because of 

writing the data randomly and hastily. Errors in this calibration process have 

resulted in less accurate data generated and certainly could lead to the failure of 

robots in completing the missions. This final Project was created with the aim to 

help resolving this problem, that is how the participants can take the sensor data 

accurately in 3 minutes. 

                Bluetooth communication is a solution in Final Project tried to offer. 

The main microcontroller chipKIT Max 32 on the robot is connected to the 

bluetooth module HC-05, through the serial communication UART (Universal 

Asynchronous Receiver Transmitter). Bluetooth Module HC-05 then connected 

via bluetooth intermediary with android devices. In practice, the robot will remain 

as autonomous maneuver, however, users still have full control over the motion of 

the robot via android devices, and in a certain position, the user can take sensor 

data obtained by the robot, to be displayed through the android. 

             This technique is successfully realized in KRPAI legged-robot. Data taken 

from the robot can be displayed and documented on android devices. Acquisition 

of the data in this Final Project included data for ultrasonic distance sensors, color 

sensors TCS 230, and a camera. 
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