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ABSTRAK

Akhir-akhir ini banyak diselenggarakan kompetisi robotic yang bertujuan
untuk menumbuh kembangkan ilmu pengetahuan dan teknologi. Kontes Robot
Cerdas Indonesia (KRCI) merupakan sebuah kompetisi robot yang diadakan
setiap tahun. Dari tahun ke tahun, KRCI mengalami perubahan dalam hal tingkat
kesulitan yang harus diatasi oleh robot. Robot harus dapat bergerak dengan cepat
dan lincah, kembali ke posisi HOME, dan memasuki seluruh ruang yang ada.

Pada Tugas Akhir ini, robot beroda pemadam api dibuat dengan ukuran
yang cukup kecil, yaitu 25cm x 17.5cm x 22cm. Robot didesain menyerupai
sebuah mobil. Sistem gerak robot menggunakan differensial drive dengan aktuator
4 buah motor DC 12 Volt yang dipasang satu buah pada setiap rodanya. Jika salah
satu roda mengalami selip, maka tiga roda lainnya dapat membantu agar robot
bisa tetap bergerak. Robot dapat bergerak dengan kecepatan 70cm/s. Robot
dilengkapi dengan sensor jarak ultrasonik untuk mengukur jarak robot dengan
lingkungan di sekitarnya, sensor UVTron untuk mendeteksi api lilin, dan sensor
warna untuk mendeteksi warna lantai yang dilalui robot sehingga robot dapat
mengetahui jumlah ruang yang telah dimasuki dan dapat masuk ke dalam ruang 4.
Robot dikontrol dengan menggunakan pengontrol mikro ATmega 128.

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa robot beroda
dapat bermanuver dan menghindari halangan-halangan yang ada di dalam setiap
ruang dengan tingkat keberhasilan 96%, mendeteksi warna lantai yang dilalui

robot dengan menggunakan sensor warna ZX-03, mencari serta memasuki ruang
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4, dan mendeteksi serta memadamkan api dengan menggunakan tiupan angin dari
kipas dengan tingkat keberhasilan 74.16% pada kondisi ruang yang berubah-ubah.

Robot juga berhasil mendapatkan penghargaan sebagai juara 3 regional 2 di
KRCI.

Kata Kunci : Robot Beroda, KRCI, Sensor UVTron, Sensor Jarak Ultrasonik,
Pengontrol Mikro Atmega 128.
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ABSTRACT

Lately many robotic competitions held which aims to cultivate science and
technology. Indonesia Smart Robot Contest (KRCI) is a robot competition held
every year. From year to year, KRCI experience changes in the level of difficulty
to be overcome by the robot. A robot must be able to move quickly and swiftly,
back to the HOME position, and enter the whole room.

In this Final Project, fire fighting wheeled robot made with a size small
enough, which is 25cm x 17.5cm x 22cm. The robot is designed like a car. Robot
motion system using a differential drive with actuator 4 pieces 12 Volt DC motor
mounted 1 piece on each wheel. If one of the wheels skid, then the other three
wheels can help to keep the robot can still moving. The robot can move with the
speed of 70cm/s. The robot is equipped with an ultrasonic distance sensor to
measure the distance a robot with the environment, UVTron sensor to detect a
candle flame, and a color sensor for detecting the color of the floor through which
the robot so the robot can know the amount of room that has been entered and can
get into the room 4. The robot is controlled by using a micro controller ATmega
128.

Based on experiments that can be said that the wheeled robot can maneuver
and avoid the obstacles that exist in every room with a success rate of 96%,
detecting the color of the floor through which the robot by using a color sensor
ZX-03, search for and enter the room 4, and detect and extinguish the fire by

i
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using a wind from the fan with a 74.16% success rate on the conditions of the
changing room. The robot also successfully get award as a third winner regional 2
in KRCI.

Keywords: Wheeled Robot, KRCI, UVTron Sensor, Ultrasonic Sensor, Micro
Controller Atmega 128.
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