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ABSTRAK

Prototipe robot pemadam kebakaran berbasis mikrokontroller dengan modul
arduino DFRduino V3 ini, merupakan sebuah embedded system yang
diimplementasikan dalam sebuah robot yang berfungsi sebagai pemadam
kebakaran otomatis yang jika dikembangkan dengan rangkaian mekanisme yang
disesuaikan maka dapat digunakan untuk mencegah atau menangani musibah
kebakaran yang terjadi pada gedung atau perumahan. Dalam penelitian ini penulis
membuat sensor halangan dengan perbandingan antara sensor halangan pabrikan
dan sensor buatan sendiri. Serta pembuatan mekanisme elektronik dan
pemrograman yang komplek namun dengan menggunakan logika dasar dan
membuatnya menjadi lebih sederhana.

Kata Kunci: mikrokontroller, DFRduino V3, sensor
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Teknologi berkembang sangat pesat dalam membantu mengatasi masalah-
masalah yang dialami oleh manusia. Salah satunya adalah penggunaan Robot
dalam menjalankan dan melakukan pekerjaan manusia dimana dinilai beresiko
tinggi dan membutuhkan ketelitian lebih atau konsistensi yang tidak mungkin
dilakukan oleh tenaga manusia. Dengan bantuan robot dalam menjalankan
pekerjaan manusia, maka resiko yang diterima manusia bisa dikurangi dan
mendapatkan kualitas yang lebih baik serta lebih efisien. Salah satu teknologi
yang berkembang pesat saat ini adalah teknologi dibidang robotika. Robot sangat
berguna untuk membantu manusia dalam melakukan pekerjaan tertentu yang
memerlukan ketelitian tinggi, beresiko tinggi, terus menerus berulang atau yang
membutuhkan tenaga besar. Menurut buku The Robot Builder’s Bonanza yang
ditulis oleh Gordon McComb secara umum robot dapat didefinisikan sebagai
sebuah piranti mekanik yang mampu melakukan pekerjaan manusia atau
berperilaku hampir seperti manusia.

Salah satu pekerjaan manusia yang dapat dilakukan oleh robot adalah
pemadaman kebakaran. Jenis pekerjaan ini membutuhkan reaksi cepat karena
kebakaran dapat dihindari apabila api belum menyebar. Ketika api telah menyebar
pekerjaan pemadam kebakaran akan menjadi pekerjaan yang sulit dan beresiko
tinggi. Masalah kebakaran dapat dapat dikurangi apabila sumber api dapat

ditemukan dan dipadamkan dalam waktu singkat.



Robot Pemadam Kebakaran merupakan suatu bentuk robot yang bergerak
otonom yang dirancang untuk membantu penanganan bencana atau pencari titik
api dalam bencana kebakaran. Robot Pemadam Kebakaran memiliki tugas untuk
membantu proses pemadaman kebakaran dengan cara mencari titik api dengan
tingkat panas tertentu dan memadamkanya secara otomatis. Dalam perancangan
dan implementasi suatu robot bergerak otonom, banyak masalah-masalah yang
dihadapi. Masalah-masalah itu adalah operasi pada bahasa alami tereduksi yang
digunakan oleh robot untuk dapat menerima perintah, transformasi informasi dari
sensor untuk basis pengetahuan robot, arsitektur komputer dan organisasi
perangkat lunak untuk menangani dua masalah sebelumnya, deskripsi lingkungan
untuk realitas situasi gerak, sistem penglihatan robot, dan proses pengambilan
keputusan oleh robot secara otonom berdasar pandangan terhadap lingkungan.

Kebakaran adalah suatu bencana yang dimulai dari suatu titik api yang
kemudian menimbulkan kerugian yang sangat tinggi dan bisa terjadi kapan saja.
Resiko yang ditimbulkan dari kebakaran adalah berupa kerugian materi dan bisa
juga menimbulkan kerugian jiwa. Penanganan kebakaran yang tepat guna, dinilai
dapat mengurangi dampak dari bencana kebakaran tersebut.

Dengan adanya kendala-kendala dalam penanganan bencana yang sangat
rentan akan kerugian yang relatif besar, maka diperlukan suatu pengembangan
penelitian dalam membuat alat bantu pemadam kebakaran dengan cara yang lebih
efektif dan mampu mengatasi masalah dengan lebih baik. Dan rencana

pengembangan tersebut telah di tuangkan dalam judul “Perancangan Prototipe



Embeded System Robot Otonom Pemadam Kebakaran Berbasis Mikrokontroler

AVR-Atmega328 “

1.2 Rumusan Masalah

Dengan melihat latar belakang diatas penulis ingin mencoba memanfaatkan
perkembangan teknologi dengan permasalahan penanganan bencana kebakaran
yaitu dengan membuat suatu robot otonom pemadam kebakaran yang mampu
membantu pemadam kebakaran dalam mencari titik api dan memadamkan api
secara mandiri atau otomatis. Dan kerugian yang disebabkan oleh bencana
kebakaran dapat dikurangi serta diatasi dengan lebih baik.

Robot yang akan dibuat memiliki tugas untuk mencari dan memadamkan api
lilin yang terdapat disekitarnya.

Agar dapat melakukan tugas tersebut maka robot harus mampu menjelajah
ruangan tanpa menabrak dinding atau benda lainnya, mendeteksi keberadaan lilin

yang berada disekitarnya, mendekati dan memadamkan api lilin

1.3 Batasan Masalah
Dalam penelitian Skripsi ini, penulis memberikan batasan-batasan yaitu:
1. Prototipe robot disimulasikan untuk tempat datar dan tidak bisa menaiki
tangga.
2. Prototipe robot hanya membatasi pada proses perancangan prototype robot

otonom pemadam kebakaran berbasis mikrokontroller sebagai alat bantu



pemadam kebakaran atau penanggulangan bencana kebakaran yang
bekerja secara otomatis.

3. Prototipe robot digunakan untuk mendeteksi dan memadamkan api lilin
dalam suatu ruang. Dan dalam penelitian ini menggunakan kipas angin
untuk mematikan lilin.

4. Prototipe robot dapat memadamkan secara otomatis api lilin ketika sudah
mendekati jarak yang sesuai dengan pemadaman.

5. Prototipe robot terdiri dari dua bagian, yaitu bagian perangkat keras board
modul DFRduino Uno V3 dan AVR-ATMega328 dan bagian perangkat
lunak software Physical E-toys 1.8.1 dan Arduino.

6. Inti program ditanamkan pada chip mikrokontroller dari prototipe robot.

1.4 Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian ini adalah merancang prototype robot otonom
pemadam  kebakaran berbasis = mikrokontroller —dengan  menggunakan
mikrokontroller AVR-ATMega328 dan board modul Arduino DFRduino Uno
V3.0. Rangkaian mekanik robot ini memiliki fungsi sebagai alat pendeteksi
kebakaran dan alat bantu pemadam kebakaran dalam suatu bangunan atau

universitas yang berfungsi secara otomatis memadamkan hanya pada titik api.

1.5 Manfaat Penelitian
Penelitian ini menghasilkan prototipe robot otonom pemadam kebakaran

yang memiliki fungsi dalam penanggulangan bencana kebakaran dalam suatu



gedung, rumah atau ruangan tertentu yang membutuhkan penanganan yang cepat
dan tepat guna sesuai dengan masalah yang dihadapi. Robot ini dapat
dikembangkan lagi lebih jauh dengan biaya yang relatif terjangkau dan dapat
digunakan di berbagai bidang. Cara kerja mekanisme robot bersifat fleksibel atau

bisa disesuaikan sesuai dengan kebutuhan dan biaya yang ada.

1.6 Keadian Penelitian

Penelitian tentang robot otonom pemadam kebakaran berbasis
mikrokontroller sudah pernah dilakukan oleh peneliti sebelumnya. Sedangkan
penelitian tentang robot otonom pemadam kebakaran berbasis mikrokontroller
AVR-Atmega328 dengan Modul Arduino DFRduino Uno V3.0 dan penggunaan
bahasa C dalam pembuatan programnya, serta pembuatan sensor jarak dari
photodiode dan infrared yang dibangun sendiri sejauh pengetahuan penulis belum

pernah dilakukan.

1.7 Sistematika Penulisan Skrips
Sistematika dalam penulisan skripsi ini akan dibagi menjadi beberapa bab

sebagai berikut:

BAB | PENDAHUL UAN
Berisi latar belakang, tujuan, rumusan masalah, batasan masalah, manfaat

penelitian, dan sistematika penulisan skripsi.



BAB Il TINJAUAN PUSTAKA DAN DASAR TEORI
Berisi teori-teori dasar yang mendukung dan membantu dalam kegiatan
penelitian. Serta berisikan tinjauan terhadap hasil penelitian terdahulu yang

berkaitan dengan robotika, serta mikroelektronika.

BAB |1l METODE PENGEMBANGAN SISTEM
Berisi penjelasan mengenai metode pengembangan sistem yang digunakan

dalam penelitian tugas akhir beserta alur prosedur yang dijalankan.

BAB IV ANALISISDAN PERANCANGAN SISTEM
Berisi berbagai analisis mengenai sistem yang dibuat dan disertai cara

perancangan sistem tersebut.

BABV IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM
Berisi aktualisasi dari ide penelitian sistem yang dibuat disertai dengan

pengujian terhadap sistem tersebut.

BAB VI HASIL DAN PEMBAHASAN

Berisikan hasil dari perancangan, implementasi, dan pengujian sistem yang
dibuat sesuai dengan prosedur penelitian disertai dengan pembahasan mengenai
hasil pengujian untuk mengetahui sistem perangkat keras dan perangkat lunak

dapat menyelesaikan permasalahan yang dihadapi sesuai dengan yang diharapkan.



BAB VII KESIMPULAN DAN SARAN
Berisi kesimpulan yang dapat diambil dari penelitian ini beserta saran untuk

pengembangan selanjutnya.



BAB VII

KESIMPULAN DAN SARAN

7.1 Kesmpulan

Berdasarkan pengujian dan hasil penelitian pembuatan prototipe embeded
sistem robot otonom pemadam kebakaran berbasis mikrokontroler AVR Atmega
328 yang telah diuji dalam pencarian dan pemadaman api lilin dengan halangan
maket dan ruangan, maka dapat diambil kesimpulan bahwa prototipe robot
otonom pemadam kebakaran mudah digunakan, serta mampu memadamkan api
lilin dengan baik. Namun prototipe robot pemadam kebakaran ini masih memiliki
beberapa kelemahan yang harus di atasi dengan cara mengembangkanya lebih
jauh. Dan jika dikembangkan dengan biaya serta mekanisme yang memadai maka
dapat membantu dalam pencegahan dan penanganan dini dalam bencana
kebakaran. dalam hal ini prototipe robot masih mengandalkan catu daya yang
sederhana dan daya pemadaman sebatas api lilin. Serta hanya bekerja di dalam
ruangan yang tidak terkena sinar matahari karena sensor yang digunakan tidak
bisa membedakan api dan cahaya matahari. Namun dengan tambahan mekanisme
yang di kembangkan kompleksitasnya, dari penambahan sensor, baterai atau
sumber power dan torso mekaniknya maka robot ini bisa digunakan dan
difungiskan dengan lebih baik dan mampu menjadi alat bantu pemadaman yang

lebih efisien.
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7.2 Saran
Berdasarkan hasil penelitian, ada beberapa saran untuk pengembangan sistem

lebih lanjut, diantaranya sebagai berikut :

1. Perlunya penambahan sensor yang lebih kompleks seperti menambahkan
sensor sonar sebagai tambahan sensornya untuk memudahkan pemetaan
ruangan.

2. Untuk memudahkan pencarian titik api dengan lebih baik maka lebih baik
mengganti sensor api biasa dengan sensor api yang lebih khusus, yang hanya
bekerja mencari titik api dan tidak terpengaruh oleh cahaya yang lain.

3. Untuk membantu pemadaman yang lebih besar dari api lilin, mekanisme
robot yang menggunakan Kkipas bisa diganti atau diperbaharui dengan
menggunakan sprayer atau tabung pemadam dan rel mekanik, untuk
memudahkan robot dalam pemadaman api yang lebih besar.

4. Untuk menangani adanya eror dalam sistem kerja robot ini, disarankan dalam
perakitanya mengganti breadboard dengan menggunakan PCB dan semua
kabel disolder dengan baik sesuai skematik yang telah dibuat.

5. Dengan perkembangan teknologi yang semakin cepat, robot pemadam
kebakaran ini bisa dikembangkan lebih jauh dan dapat membantu petugas

pemadam kebakaran dalam mengurangi resiko dari bencana kebakaran.
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LAMPIRAN A

KODE PROGRAM ROBOT PEMADAM

void setup()

{
pinMode(4,0UTPUT); pinMode(5,0UTPUT);
pinMode(6,0UTPUT); pinMode(7,0UTPUT);
pinMode(8,0UTPUT);
digitalWrite(8,LOW);

¥

void kekanan()

{
digitalWrite(4,LOW); digitalWrite(5,LOW);
digitalWrite(6,LOW); digitalWrite(7,HIGH);

¥

void kekiri()

{
digitalWrite(4,LOW); digitalWrite(5,HIGH);
digitalWrite(6,LOW); digitalWrite(7,LOW);

¥

void maju()

{
digitalWrite(4,LOW); digitalWrite(5,HIGH);

KEBAKARAN
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digitalWrite(6,LOW); digitalWrite(7,HIGH);
¥
void berhenti()
{
digitalWrite(4,LOW); digitalWrite(5,LOW);
digitalWrite(6,LOW); digitalWrite(7,LOW);
¥
void mundur()
{
digitalWrite(4,HIGH); digitalWrite(5,LOW);
digitalWrite(6,HIGH); digitalWrite(7,LOW);
¥
I
void loop()
{
int kanan=analogRead(0); int tengah=analogRead(2);

int kiri=analogRead(1); int flame=analogRead(3);

if (flame > 50)

{
berhenti();
digitalWrite(8,HIGH);

delay(2000);
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digitalWrite(8,LOW);

}

else if (kanan < 447)
{
kekiri();
¥
else if (kiri < 509)
{

kekanan();

¥

else if (tengah > 523)

{
mundur();
delay(500);
kekanan();
delay(500);

maju();

else

maju();
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