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ABSTRAK

Kontes Robot Cerdas Indonesia (KRCI) Divisi Expert Single tahun 2009
memperlombakan robot dengan kemampuan memadamkan api lilin dan
memyelamatkan manusia dengan posisi api lilin dan manusia yang berubah-ubah.
Robot–robot tersebut harus dirancang dan dibuat sendiri, dengan menggunakan
sensor-sensor, aktuator serta pengontrol mikro yang ada dan harus diprogramkan
sesuai dengan tema kontes setiap tahunnya.

Pada Tugas Akhir ini, robot mobil tank pemadam api dan penyelamat bayi
dibuat dengan menggunakan bahan akrilik untuk membuat rangka robot tank.
Sistem gerak robot menggunakan differensial drive dengan aktuator berupa dua
buah motor DC 12V 120rpm, selain itu pada robot diberi suatu gripper yang
digerakan oleh motor servo untuk mengangkat bayi. Sensor-sensor yang
digunakan adalah sensor jarak ultrasonik untuk mengukur jarak robot dengan
lingkungan sekitarnya, sensor kompas untuk bantuan dalam gerakan berputar,
sensor kamera CMUCam2+ untuk mendeteksi warna bayi, sensor thermal untuk
mengukur suhu dan sensor UVTron untuk mendeteksi api. Robot dikontrol
menggunakan pengontrol mikro ATmega16 dan Attiny2313.

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa robot
Robot mobil tank dapat menghindari halangan-halangan yang ada, mendeteksi
warna dengan menggunakan bantuan CMUCam2+ dengan baik pada intensitas
cahaya diatas 150 lux , dan robot dapat mematikan api dan menyelamatkan bayi
pada kondisi ruangan yang berubah-ubah. Selain itu, robot mobil tank pemadam
api dan penyelamat bayi juga dapat menyelesaikan tiap misi dalam waktu kurang
dari 1,5 menit.

Kata Kunci : Robot Mobil Tank, KRCI-2009, Sensor Kamera CMUCam2+,
Pengontrol Mikro ATmega16, Sensor Jarak Ultrasonik, Sensor
Kompas.
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ABSTRACT

Indonesia Smart Robot Contest (KRCI) Expert Single Division robot race
in 2009 with the ability to put out the fire of candles and save human with
changed position. Robot should be designed and made by ourself, using sensors,
aktuator and a micro controller, and must have progrmmed accordance with the
theme of the contest each year.

At this Final Project, the tank car robot of fire extinguisher and baby saver
made of acrylic to create the framework of a robot tank. Robot movement using
the differensial drive system with actuator form two 12V DC 120rpm motor, in
addition to the robot gripper is given a movement by servo motor to raise the
baby. Sensors used are ultrasonic distance sensor to measure the distance a robot
with the environment, sensor compass to aid in the gyration, CMUCam2 + camera
sensor to detect the baby's color, thermal sensor to measure the temperature sensor
and UVTron to detect fire. Robot is controlled using the ATmega16 micro-
controller and Attiny2313.

Based on experiments that can be said that the tank car robot can avoid the
obstacle, to detect color using the assistance CMUCam2 + with both the light
intensity above 150 lux, and the robot can turn off the fire and save the baby in the
room conditions change. In addition, the robot tank car fire extinguisher and also
shield the baby can be completed each mission in less than 1.5 minutes.

Key word : The Robot of The Tank Car, KRCI-2009, Camera sensor
CMUCam2+, Microcontroller ATmega16, Ultrasonic Sensor,
Compass Sensor.
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