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ABSTRAK

Pada perancangan dan perealisasian sebuah robot berkaki, faktor-faktor
penting yang harus diperhatikan adalah kestabilan dan kecepatan robot dalam
bermanuver menelusuri maze sambil menghindari maupun melewati rintangan seperti
uneven floor, furniture, boneka anjing. Oleh karena itu dirancanglah sebuah robot
berkaki berjenis hexapod atau berkaki enam. Alasan dibuatnya robot berkaki enam
adalah robot berkaki enam memiliki kestabilan lebih tinggi daripada robot berkaki
dua maupun robot berkaki empat, karena robot berkaki enam memiliki kaki penopang
lebih banyak untuk bermanuver.

Proses yang paling penting selain perancangan dan perealisasiannya robot
secara mekanik adalah perancangan algoritma robot. Pembuatan algoritma ini
bertujuan untuk robot menjalankan misi mencari dan memadamkan api dalam maze
dengan jalur tercepat dalam menemukan titik api pada kondisi tertentu. Pada
navigasinya digunakan metoda wall follower, yang nantinya ada lokasi tertentu pada
lapangan yang membuat robot berpindah wall follower. robot menggunakan sensor
ultrasonik PING, sensor api Hamamatsu UVTron, sensor photodioda. ATMEGA 128
sebagai pengontrol mikro utama, lalu CM-510 bertujuan untuk mengatur servo-servo
sebagai pengontrol servo.

Dari 14 soal konfigurasi lapangan yang diuji robot memiliki keberhasilan
75.71% dalam memadamkan api dan memiliki 54.15% dalam kembali ke home.
Kegagalan dalam navigasi robot disebabkan karena tersangkut oleh sisi pintu
ruangan, uneven floor, kegagalan robot dalam membaca lokasi perpindahan.

Kata Kunci : Robot berkaki enam, KRPAI 2013, robot pemadam api
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ABSTRACT

In the design and realization of a legged robot , important factors that must be
considered is the stability and speed of maneuver robots to explore the maze while
avoid obstacles such as uneven or passing floor, furniture, stuffed dog. Therefore
designed a manifold legged hexapod robot or six-legged. Rationale for creating the
six-legged robot is a six-legged robot has a higher stability than the two-legged robots
and four-legged robots, because the six-legged robot has more leg to support the
robot to maneuver.

The most important process in addition to designing and realization of
mechanical robot is a robot algorithm design. This algorithm aims to manufacture a
robot on a mission looking for and extinguish the fire in the maze with the fastest
path to find fire in certain circumstances. In the navigation method used wall
follower, that will have a specific location on the ground to make robots move wall
follower. robot using PING ultrasonic sensor, flame sensor Hamamatsu UVTron,
photodiode sensors. Micro controller ATMEGA 128 as the primary, then CM - 510
aims to regulate the servo-controller servo servo.

Of 14 questions that tested the robot field configuration has a 75.71 % success
in putting out the fire and have a 54.15 % in the return to home. Failure in robot
navigation caused by stuck by the side door of the room, uneven floor, failure to read
the location of the robot in displacement.

Keywords :  Hexapod, KRPAI 2013, firefighting robot
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