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ABSTRAK

Semakin berkembangnya suatu negara, maka semakin banyak aplikasi
teknologi yang diterapkan dalam kehidupan sehari-hari. Salah satu bentuk
teknologi yang banyak digunakan adalah bidang robotika. Perkembangan bidang
robotika jelas terlihat dari jenis, bentuk, serta kegunaan dari robot yang makin
banyak dan beragam. Peningkatan kualitas robot terutama pada sistem kontrolnya
akan semakin meningkatkan kemampuan robot. Robot dapat digunakan untuk
pekerjaan dengan tingkat bahaya yang tinggi, misalnya saja pekerjaan sebagai
petugas pemadam api. Sejalan dengan perkembangan bidang robotika, di
Indonesia semakin semaraknya perlombaan maupun kontes robot yang
diselengarakan, seperti Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI).

Pada tugas akhir ini, robot cerdas pemadam api beroda diberi nama Robot
LADY. Robot LADY ini juga direalisasikan untuk mengikuti KRCI 2009. Robot
LADY menggunakan roda sebagai alat geraknya dan motor servo sebagai aktuator
dengan misi mencari dan memadamkan api pada arena lapangan. Robot LADY
juga dilengkapi beberapa jenis sensor, seperti sensor jarak ultrasonik, sensor
kompas, sensor flame detector, sensor thermal array, sensor warna, dan
microswitch. Robot LADY dikontrol menggunakan mikrokontroler AVR
ATMega 16. Arena lapangan dibuat seperti miniatur ruangan-ruangan (rumah,

kantor, sekolah) berlantai satu yang dilengkapi beberapa furniture, sound damper,
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uneven floor. Jadi seakan-akan robot LADY ini mencari dan memadamkan api
pada ruangan-ruangan (rumabh, kantor, sekolah) berlantai satu yang sesungguhnya.

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa Robot
LADY dapat mencari dan memadamkan api lilin serta bernavigasi dan
bermanuver dalam mencari dan menjelajahi keempat ruangan mulai dari Home
sampai berhenti di Home kembali dengan mode hanging objects, variable door
location, uneven floor, furniture, non-arbitrary start, sound activation, return trip
mode, room factor 4 (RF4), dan memadamkan api dengan menggunakan tiupan
angin dari kipas. Percobaan berhasil pada empat konfigurasi lapangan yang

digunakan dengan persentase keberhasilan sebesar 80.13 %.

Kata kunci: robot cerdas pemadam api beroda, mikrokontroler AVR ATMega
16, motor servo, sensor jarak ultrasonik, sensor kompas, sensor flame detector,

sensor thermal array, sensor warna, microswitch.
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ABSTRACT

Nowadays technology contribution in our life is more than as we expected,
especially robotic. Robotic development can be known through type, shape, and
usefulness. Robot can be used for high risk task such as fire fighting. Fire fighting
robot should be able to search certain area, find the flame, and extinguish the fire.
To complete these tasks, robot should be equipped with a proper controller.
Because of this issue, Indonesia government organizes ‘Kontes Robot Cerdas
Indonesia’ (KRCI).

In this final project, the intelligent fire fighting wheeled robot named robot
LADY was prepared for KRCI 2009, wheeled senior division. Robot LADY is
equipped with ultrasonic sensor, compass sensor, flame detector sensor, thermal
array sensor, white detector sensor, micro switch which are controlled by
Microcontroller ATMEGA 16. The area is designed like house, school, or office
but in miniature. The miniature is equipped with furniture, sound damper, and
uneven floor.

The criteria in KRCI 2009, wheeled senior division are hanging objects
mode, variable door location mode, uneven floor mode, furniture mode, non-
arbitrary start mode, sound activation mode, return trip mode, room factor 4 (RF4)
mode, and extinguish fire source with fan. The task is to find the flame, extinguish
the fire, search all of the room, and back to start position (Home). In experiments
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robot LADY can completes the task with 80.13% of succeed for 4 area

configurations.

Keywords : intelligent fire-fighting wheeled robot, microcontroller AVR
ATMegal6, ultrasonic sensor, compass sensor, flame detector sensor, thermal

array sensor, white detector sensor, micro switch.
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