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INTISARI 

 

Fungsi dari robot diharapkan bermafaat sepenuhnya pada perkembangan 

teknologi yang dibutuhkan bagi peradaban manusia dengan ditandai semakin 

banyaknya kemudahan bagi manusia dalam menjalankan aktivitas sehari-hari 

dengan bantuan robot baik untuk aktivitas contes,industri,militer,pertanian,rumah 

tangga dan hiburan.Di beberapa negara maju dalam hal ini terdepan dalam 

teknologi robotika,robot contes berkembang dengan sangat pesat dan robot jenis 

ini juga digunakan sebagai sarana efektif untuk memperkenalkan teknologi robot 

pada masyarakat awam.Robot V-COM Smart merupakan salah satu dasar dari 

robot rescue yang dipergunakan sebagai Kontes Robot Cerdas 

Indonesia(KRCI).Skripsi ini bertujuan untuk membuat elektronik,coding program 

dan mekanik untuk aktivasi pergerakan robot. 

Robot ini menggunakan sensor line follower untuk mendeteksi api sebelum 

memasuki ruangan,sensor ultrasonik untuk sistem navigasi,dan UV-tron untuk 

mendeteksi api tersebut.sensor-sensor ini terhubung dengan komparator yang 



 

 

kemudian diolah di Mikrokontroller AT Mega 8535 dan hasilnya dikirim ke 

motor,motor-motor akan mendapat tanggapan yang berupa arah gerakan dan 

aksi dari robot tersebut. 

 

Kata Kunci: Robot,Mirokontroller,ultrasonik,api,V-COM Smart 
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ABSTRACT 

 

 

The function of the robot is expected to fully bermafaat on technological 

developments needed for human civilization is marked more and more 

convenience for people in carrying out daily activities with the help of robots for 

both contes activities, industrial, military, agriculture, households and some 

developed countries hiburan.Di in this case the leader in robotics technology, 

robots contes rapidly growing and this type of robot is also used as an effective 

means to introduce robot technology on society awam.Robot COM V-Smart is one 

of the foundations of a rescue robot which is used as an Intelligent Robot Contest 

Indonesia (KRCI). Thesis aims to make electronic and mechanical coding 

programs for the robot movement activation. 

This robot uses sensors to detect the line follower of fire before entering the room, 

ultrasonic sensors for navigation systems, and UV-Tron to detect fire 



 

 

tersebut.sensor-sensor is connected to the comparator which was processed in the 

microcontroller AT Mega 8535 and the results sent to the motor, motor -motor 

will get a response in the form and direction of movement of the robot action. 

 

Keywords: Robots, Mirokontroller, ultrasonic, fire, V-COM Smart 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


