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SISTEM KENDALI ROBOT PEMADAM API
DENGAN SENSOR API DAN SENSOR JARAK ULTRASONIK

Naskan
05.11.0889

ABSTRAK

Penelitian mengenai teknologi robotic telah banyak dikembangkan,
berbagai jenis robot dikembangkan untuk dapat membantu pekerjaan manusia
misalnya dibidang antariksa, robot digunakan untuk menjelajahi suatu planet yang
tidak ada kehidupan manusia. Selain itu robot juga digunakan untuk melakukan
pekerjaan yang memiliki resiko bahaya tinggi, pekerjaan-pekerjaan yang
membutuhkan tenga besar, dan masih banyak lagi kegunaan robot diberbagi
bidang. Untuk memacu perkembangan teknologi robotik banyak dilakukan
perlombaan atau kompetisi, diantaranya ABU Robocon, Trinity Colege, Kontes
Robot Indonesa dan Kontes Robot Cerdas Indonesia serta berbagai perlombaan
yang lainnya. Robot Pemadam Api (firefighting robot) dibuat sebagai salah satu
penelitian dibidang teknologi robotik, Robot pemadam api merupakan robot
mobile yang memiliki tugas untuk mencari sumber api dan memadamkan api
tersebut. Untuk memandu dalam mencari sumber api, robot menggunakan sistem
kendali yang dapat membaca keadaan disekeliling robot dengan sensor api (UV-
Tron), sensor jarak (ultrasonik), sensor warna (photoreflector), pemadam api
(kipas), dan motor sebagai actuator robot. Sistem kendali/ kontrol yang digunakan
untuk melakukan kendali robot digunakan mikrokontroler ATMega8535 sehingga
robot pemadam api dapat berjalan secara autonomus tanpa menggunakan remote
control secara manual untuk mencari sumber api dalam suatu ruangan yang telah
ditentukan.

Kata-kata kunci: Sensor, Actuator, Mikrokontroler ATMega8535
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