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ABSTRAK 

 
Pekerjaan sebagai petugas pemadam api memiliki tingkat bahaya tinggi. 

Penerapan robot dengan kemampuan layaknya sebagai petugas pemadam api 

dapat membantu petugas dalam menyisir lokasi atau lapangan, menemukan 

korban manusia, dan memadamkan api. Robot harus mampu menyisir bentuk 

lokasi yang berubah-ubah. Pada saat penyisiran, robot mampu membedakan 

antara panas api lilin dengan panas badan manusia. 

Dalam Tugas Akhir ini telah dirancang dan direalisasikan robot bergerak 

berbentuk dasar tank dengan pengontrol menggunakan dua buah mikrokontroler 

ATMega16 dan keduanya dikomunikasikan secara serial. Selain itu, digunakan 

sensor jarak ultrasonik, sensor jarak inframerah, sensor api, sensor posisi sumber 

panas, dan sensor kemiringan.  

Algoritma yang digunakan pada lantai satu berpatokan pada dinding kiri 

dan kanan. Ketika berada pada sebuah pertigaan, robot akan menghadap kiri lalu 

memeriksa ada atau tidak nya api. Jika terdeteksi api maka robot akan bergerak 

menuju api. Jika tidak terdeteksi, robot akan berputar 180o kemudian melanjutkan 

pergerakannya mencari api. Pada saat berada di pintu ruangan, robot akan 

menghadap ke jalan masuk ruangan dan memeriksa ada atau tidaknya api. Ketika 

api terdeteksi pada ruangan, robot akan memasuki ruangan dan bergerak 

mendekati api dengan berpatokan pada dinding kanan. Setelah api ditemukan dan 
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berada pada jarak 18 cm maka akan dipadamkan dengan kipas angin. Pada lantai 

dua, algoritma yang digunakan dengan berpatokan pada dinding kanan.  

Robot mobil tank dapat melakukan manuver belok, berputar dan menanjak 

serta membedakan panas api lilin dengan panas tubuh manusia. Percobaan 

berhasil pada dua dari tiga konfigurasi lapangan yang digunakan dengan 

persentase keberhasilan dari tiap konfigurasi yang berhasil sebesar 25%. 

 

Kata Kunci : Robot, Komunikasi Serial, ATMega16, Sensor Api, Sensor Posisi 

Sumber Panas, Sensor Jarak Ultrasonik, Sensor Jarak Inframerah, 

Potensiometer. 
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ABSTRACT 
 

The Fire fighter is a high level risky job. The Application of robot that has 

ability as a fire fighter can help the fire fighter when explore the field, find the 

human body, and extinguish the fire in the different field’s configuration. When 

the exploration, the robot can know which the human body’ temperature and the 

fire’s temperature. 

In this Final Project, the tank-shaped robot mobile was made using two 

ATMega16 micontrolers communicated with the serial protocol. Beside that 

ultrasonic sensor, infrared sensor, flame sensor, temperature position sensor, and 

uneven sensor were used.  

The algorithm for the first floor, the robot navigate on right and left side 

wall. When the robot is on the T-junction, the robot turn on the left and then check 

the candle light. If the candle light is detected, the robot move to approach the 

candle light. If the candle light is not detected, the robot will turn around 180° and 

then continue the navigate. When the robot is in front of the entrance room, the 

robot will turn to the entrance room and check the candle light. If the candle light 

is detected in the room, the robot will move in and move close by the line on right 

side wall. After the candle light is founded and the range is 18 cm, the candle light 

was extinguish by a fan. The robot navigates  on the right side wall when it is on 

the second floor. 

The tank-shaped robot mobile can change the direction, climb the 

slantways, and differentiate the candle light temperature and human body 
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temperature. The test was success at two of three field’s configuration that were 

used. 

 

Keyword : Robot, Serial Comunication, ATMega16, Flame Sensor, Temperature 

Posisition Sensor, Ultrasonic Range Sensor, Infrared Range Sensor, 

Potensiometer,. 
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