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ABSTRAK

Kemajuan teknologi saat ini khususnya dalam bidang el ektronika berkembang
dengan sangat pesat. Salah satu penyebabnya adalah kebutuhan manusia akan
teknologi yang praktis dan dapat dikontrol secara otomatis. Sistem yang sudah dapat
bekerja secara otomatis diantaranya adalah robot. Robot juga dapat ditempatkan di
daerah berbahaya, misalnya untuk menyelamatkan korban di tempat terjadinya
kebakaran. Bahkan saat ini sudah dikembangkan robot yang dapat bekerjasama
dengan robot lainnya secara otomatis yang dinamakan Robot Svarm. Dua atau lebih
robot dapat bekerjasama dalam menja ankan satu tugas secara bersamaan.

Dalam Tugas Akhir ini telah direalisasikan Robot Svarm pemadam api yang
diadopsi dari Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) 2008 pada Divisi Expert
Swarm. Robot Svarm pemadam api ini didesain untuk dapat bekerja sama menelusuri
lorong-lorong suatu ruangan dan mencari sebuah boneka lalu mencari titik api di
masing-masing ruangan dan memadamkannya. Pada waktu memadamkan api robot
telah dilengkapi kipas yang dapat memadamkan sumber api. Selain itu juga Robot
Swarm ini dilengkapi dengan modul RF XBee-PRO yang digunakan sebagai media
transmisi untuk kedua robot berkomunikasi. Robot Svarm pemadam api ini dapat
diterapkan di berbagai industri yang rawan terhadap kebakaran.

Tingkat keberhasilan dari realisass Robot Swarm ini mencapa 64%.
Sedangkan kegagalan dari realisasi Robot Svarm ini diakibatkan oleh beberapa hal
diantaranya beban robot yang terlalu berat serta penggunaan track (rel ban) yang
kurang baik sehingga memperlambat gerak robot.
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ABSTRACT

Technology’s Development nowadays especially in electronic is growing fast.
One of the causes is the human need of practical technology and control
automatically. One of the system that can work automatically is robot. Robot can
placed at dangerous area, for example robot can save a victim on fire place. Even at
this time man has developed a robot that can be able to work with other robot
automatically it called Swarm Robot. Two or more robots are be able to run their
tasks simultaneously.

In this Final Project has realized a fire extinguish Swarm Robot by adopting
from “Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) 2008” in Expert Swarm Division. This
fire extinguish Swarm Robot is designed to be able to corporate in the aley of a
room and finding a doll then searching a fire in each room to extinguish it. At the
time when robot extinguish the fire, the robot has equipped by afan to extinguish the
fire. The Swarm Robot also equipped with a RF XBee Pro Module that used as a
transmission mediafor two robots to communicate. This extinguish Swarm Robot can
be use in various industry that vulnerable to fire.

Level of success from the realization of this Robot Swarm reach 64%. While
the failure of the redlization is caused by some parts of the robot are too heavy and
also the use of the track (rail tires) is not working properly.
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