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ABSTRAK 

Pada akhir-akhir ini telah banyak diselenggarakan kompetisi robot yang 

bertujuan untuk menumbuh kembangkan ilmu pengetahuan dan teknologi. Kontes 

Robot Cerdas Indonesia (KRCI) merupakan sebuah kompetisi robot yang 

diadakan setiap tahun oleh Direktorat Jenderal Pendidikan Tinggi (DIKTI). Pada 

Tugas Akhir ini, navigasi robot dirancang agar robot dapat memeriksa ruang tanpa 

memerlukan robot menjelajahi seluruh pelosok ruang yang diperiksa. Robot 

cerdas pemadam api dengan rangka dasar robot terbuat dari bahan aluminium dan 

aklirik dilengkapi dengan sensor jarak ultrasonik untuk mengukur jarak antara 

robot dengan lingkungan di sekitarnya, sensor UVTron untuk mendeteksi api, dan 

sensor warna ZX-03 untuk mendeteksi warna lantai pintu yang dilalui robot. 

Robot dikontrol dengan menggunakan pengontrol mikro ATmega 128. Robot 

menggunakan teknik navigasi pledge modifikasi di dalam maze, sehingga robot 

dapat memeriksa setiap ruang untuk menemukan api.  

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa robot dapat 

memeriksa ruang dan hanya menjelajahi ruang yang terdapat api, pendeteksian 

warna lantai pintu yang dilalui robot dengan menggunakan sensor warna, dan 

mendeteksi api dengan konfigurasi maze yang berubah-ubah. Robot dapat dengan 

baik menjelajahi maze dengan konfigurasi non-arbitary home. Robot belum dapat 

secara langsung kembali ke home pada konfigurasi arbitary home.  

Kata Kunci :   Navigasi robot, KRCI, Sensor UVTron, Sensor Jarak Ultrasonik, 

Sensor Warna, Pengontrol Mikro Atmega 128. 
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ABSTRACT 

Lately many robotic competitions held which aims to cultivate science and 

technology. Indonesian Smart Robot Contest (KRCI) is a robot competition held 

every year by the Directorate General of Higher Education (DIKTI).  

In this Final Project, robot navigation is designed for robot can check the 

room without having to go explore inside the room. Fire fighting robot is made 

with basic framework of aluminum and acrylic then equipped with an ultrasonic 

distance sensor to measure the distance between the robot and the environment 

around it, UVTron sensor to detect fire, and a color sensor ZX-03 for detecting the 

color of the floor through which the robot. The robot is controlled by using a 

micro controller ATmega 128. Robot using modified pledge navigation inside 

maze, therefore robot can maneuver as fast in checking every room to find fire.  

Based on experiments that can be said the robot can check room and only 

explore the room that has fire inside it, detecting the color of the floor through 

which the robot by using a color sensor ZX-03, and detects the fire with the 

changing configuration of a maze. Robot can successfully explore maze in non-

arbitrary configuration. Robot cannot automatically return to home in arbitrary 

configuration. 

 

Keywords: Robot navigation, KRCI, UVTron Sensor, Ultrasonic Sensor, Color 

Sensor, Micro Controller Atmega 128. 
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