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ABSTRAK

Musibah kebakaran yang sering terjadi telah menikaloubanyak korban jiwa
dan kerugian harta benda. Terdapat resiko yangshditanggung oleh tim
pemadam kebakaran pada saat memadamkan api digdai&m ruangan seperti
tertimpa benda yang jatuh dari atap banguat@u kebakaran yang semakin
membesar. Pada penelitian ini akan dibuatwawpa robot pemadam api
dengan mengambil contoh kebakaran yang disinkalaslalam arena. Robot
ini dalam pengoperasiannya dirancang menggunakgat jenis sensor, antara
lain sensor sound aktivasi untuk sinyal start amedtu robot di aktivkan, sensor
ultrasonik untuk deteksi jarak, sens&lame untuk deteksi ada tidaknya
keberadaan api, dan sensor garis untuk mendetdlsilabirin keberadaan api.
Hal yang ingin diperoleh dari perancanganwamupa robot pemadam api ini
adalah robot pemadam api dapat menyelusuri ruadgkm usaha menemukan
api dan memadamkannya. Dapat disimpulkan bahwagsupa robot pemadam
api dapat digunakan sebagai dasar jika ingin metniml®t pemadam api yang
sebenarnya.

Kata kunci : sensor souraktivasj sensouwultrasonik robot pemadam api, sensor
cahaya, senséilame, ModulKipas
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan teknologi sekarang mengalami kemgajaag sangat
pesat. Teknologi sangat berperan penting dalamdyphn masyarakat
sekarang. Hampir semua kalangan mulai dari kalabgavah, menengah,
sampai kalangan atas sudah bisa menikmati mantaatteknologi itu
sendiri. Meningkatnya teknologi digital beberapahuta ini sangat
berpengaruh terhadap kehidupan manusia yang dkerapdapat
memanfaatkan teknologi yang telah dibuat untuk agankeamanan hidup,
serta ketentraman dalam kehidupan[1]

Khususnya perubahan teknologi yang terjadi padayalag tadinya
manual kini menjadi serba otomatis dengan adarstayahg canggih, hal
ini dapat dilihat dari maraknya penggunaan pemalayang semakin
berkembang sehingga dapat membantu melaksanakarjgagk sehari-hari
manusia. Seperti halnya dengan keamanan pada zmkarang, terkadang
orang masih menyepelekan dalam hal kebakaran desekata kecil yang
mungkin belum memberikan dampak apa-apa terhadafarsga, namun
jika dibiarkan begitu saja bisa menjadi berbah&geena api yang kecil bisa
menyambar dan membakar benda disekitarnya damissgadi kebakaran

besar dan menyebabkan kerugian di sekitar masyaraka



1.2

Keamanan dalam menanggulangi kebakaran berskalih kasih
sangat manual, dalam artian keamanan penanggul&egakaran berskala
kecil saat ini masih menggunakan alat-alat seadddyaana masyarakat
masih menggunakan alat-alat rumah tangga sepebermayung dan alat-
alat di sekitar, yang dirasa hal tersebut tidalsiefi. Maka harus ada
peningkatan pada alat-alat tersebut agar bisa méspasi bahaya
kebakaran yang dapat terjadi secara tidak terdagd. penanggulangan
kebakaran berskala kecil ini bisa memadamkan apgate sekejap tanpa
harus menggunakan gayung ataupun ember yang mukgkamg efesien
alat ini didukung oleh beberapa sensor diantaraepaorflame, ultrasonic

danline proximity dan menggunakan microkontroler arduino uno

Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang di atas maka dapatikdipgrumusan

masalah sebagai berikut:

1. Bagaimana cara memadamkan api dengan tetap meragutansur
keselamatan ( tidak secara langsung oleh manusia )

2. Bagaimana cara membuat robot pemadam api

3. Bagaimana cara merancang dan menerapkan sensoreagigunakan
flame sensor pada prototype robot line proximitgnpdam api berbasis
arduino

4. Bagaimana cara merancang dan merakit sistem rafm®tplroximity

pemadam api berbasis arduino



1.3 Batasan Masalah
Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuanpdasglitian ini
terfokus sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalbagai berikut:
1. tidak membahas kasus kebakaran api / kebakaranlgbimguas
2. sistem dibuat dalam bentpkototyperobot beroda pemadam api

3. mikrokontroler yang digunakan adalah arduino R3

4. sensor yang digunakan adalah sensor flame 5 channel
1.4 Tujuan
Adapun tujuan dari dibuatnya alat ini adalah :
1. untuk merancang dan membuat prototype robot lirexiprity
pemadam api berbasis arduino uno
2. untuk merancang robot pemadam api yang dapat nielaku
pemadaman api secara manual dan otomatis
3. memperkaya pengetahuan penulis dan pembaca tentang
Mikrokontroler dan aplikasinya.
1.5 Manfaat

1.5.1 Manfaat bagi Mahasiswa
1. menambah wawasan mahasiswa tentang ilmu teknologi
2. dapat menambah ilmu pengetahuan untuk saya khusiamypara

pembaca pada umumnya mengenai Sistem Prototipedpema

api



3. menggunakan hasil atau data-data untuk dikembangieamadi
Tugas Akhir
1.5.2 Manfaat Bagi Akademik
1. sebagai wujud dari perkembangan ilmu pengetahuan da
teknologi (IPTEK)
2. menerapkan pengetahuan dengan membuat sebuah sistem
keamanan yang menggunakan Arduino Uno
1.5.3 Manfaat Bagi Masyarakat
1. memudahkan referensi dan informasi mengenai rodoag yibuat
khususnya di Perpustakaan Harapan Bersama Tegal
2. meningkatkan keamanan rumah sehingga dapat menadgaka
kebakaran.
3. diharapkan dengan adanya alat robot pemadam apbiga
memberikan dampak positif di kalangan para rumagga dalam
menhatasi masalah yang ada di saat proses kebatexjadi

disuatu ruangan

1.6 Sistematika Penulisan Laporan
Laporan penelitian ini terdiri dari enam bab, yangsing — masing

bab dengan penulisan sebagai berikut :



BAB |

BAB Il

BAB Il

BAB IV

BAB V

BAB VI

PENDAHULUAN

Dalam bab ini berisi Latar Belakang, Rumusan Mdsala
Batasan Masalah, Tujuan, Manfaat, Metodologi, dan
Sistematika Penulisan.

TINJAUAN PUSTAKA

Dalam bab ini menjelaskan tentang landasan tearitolals
perancangan Yyang akan digunakan dalam penyelesaian
laporan tugas akhir yaitu yang berkaitan denganbpean
project perancangan prototipe robioe proximity pemadam
api berbasis arduino uno

METODOLOGI PENELITIAN

Meliputi metode, bahan alat, perancangan dan peli¢gm
data penelitian.

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

Dalam bab ini terdiri dari uraian Analisa kebutuhsistem,
Desain dan perancangan sistem

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam bab ini menjelaskan tentang pengimplememtasia
sistem yang telah dibuat perancangan prototipe trtibe
proximity pemadam api berbasis arduino uno

SIMPULAN DAN SARAN

Dalam bab ini menjelaskan mengenai kesimpularsdesm

DAFTAR PUSTAKA



BAB Il

TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Teori Terkait
2.1.1 Sistem Robot Pemadam Api Berkaki Berbasis Arduino
Perancangan Robot Pemadam Api ini menggunakan Aadui
dan beberapa sensor yaitu sensor ultrasonik PIBit30s pendeteksi
api thermistor. Tahapan pertama adalah perancamgagkaian
untuk membuat robot. Tahapan kedua adalah peraacangkanik,
seperti merakit robot dari kaki sampai bagian tubalbot sehingga
menyerupai laba-laba. Tahapan ketiga perancangargmn, sesuai
perintah yang diinginkan dengan menentukan alamptti dan
output pada port yang telah ada pada arduino.[2]
2.1.2. Sistem Navigasi Ultrasonik Pada Robot Pemadam Api
Masukan sistem berupa keluaran dari sensor ultilastan
sensor kompas yang akan diolah menggunakan fasiiiteerdan
12C kemudian keadaan sensor akan ditampilkan lewat ldap
akan mengaktivkardriveuntuk menggerakan motor dc pada roda
robot.[3]
2.1.3. Sistem Navigasi Pada Robot Pemadam Api
Penelitian tentang robot pemadam api saat ini $agejacar
dilakukan, sebagaibuktinya banyak diadakannya lombémba

robot untuk tingkat daerah, nasional,hingga tingkdaéernasional



Salah satunya adalah Kontes Robot Cerdas IndoREXEH]
yang salah satu divisi atau sub lombanya mengehat pemadam
api. Hal itu juga yang menjadi pemacu penulis kntebih
mengembangkan tentang robot pemadam api.[4]

2.2 Landasan Teori
2.2.1 Arduino Uno

Arduino Uno adalah nama keluarga papan mikrokoaitrol
yang awalnya dibuat oleh perusahaamartprojek salah satu tokoh
penciptanya adalah massimo banzi. Papan ini meamppk&rangkat
keras yang bersifatopen sourceésehingga boleh dibuat oleh siapa
saja. Arduino dibuat dengan tujuan memudahkan eikspe atau
perwujudan berbagai peralatan yang berbasis miktok&rduino
adalah pengendali mikrsingle-boardyang bersifatopen-source
diturunkan dariWiring platform, dirancang untuk memudahkan
penggunaan elektronik dalam berbagai bidang.

Hardwarenya memiliki prosesor Atmel AVR dan softeraya
memiliki bahasa pemrograman sendiri. Arduino jugarupakan
platform hardware terbuka yang ditujukan kepada siapa saja yang
ingin  membuat purwarupa peralatan elektronik irkigfra
berdasarkanhardware dan software yang fleksibel dan mudah
digunakan. Mikrokontroler diprogram menggunakan dsah
pemrograman arduino yang memiliki kemiripayntax dengan

bahasa pemrograman C. Karena sifatnya yang tertnaa siapa



saja dapat mengunduh skema hardware arduino dan

membangunnya.[5]

2.2.2 Shield Sensor Arduino

Arduino adalah sebuaframework open sourceyang terdiri
dari softwaredanhardwareyang dibuat dengan tujuan memudahkan
pembuatan sebuah aplikasi komputer yang dapat tbeksi
langsung dengan dunia luar sebuah papan arduinopurgmi
beberapa pin yang bisa digunakan sebagai input aigaut. Ada
banyak jenis papan arduino dari berbagai ukuramjgi pin, dan
kegunaan, namun semuanya menggunakan mikrokonselsgai
otak dariplatformarduino.

Salah satu jenis arduino yang paling umum diapaikeilk
orang yang ingin terjun didunia mikrokontroler atabrduino uno.
Arduino Shiled adalah sebuatan untuk modul/aksesoris tambahan
dengan berbagai fungsinyahiled tersebut digunakan untuk
menambahkan fitur-fitur atau fungsi khusus ardustaeld ini

biasanya digunakan utuk menambakan hal-hal terfesdia project



yang sedang dibuat. Contohnya Wsthiled ethernet shieldyang

bisa memberikan koneksi jaringan untuk arduino.[6]
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Gambar 2.2 Shield Sensor Arduino
2.2.3 Motor Servo Mg 995

Motor servo adalah sistentosed feedbacllimana posisi dari
motor akan diinformasikan kembali ke rangkaian kaintang ada di
dalam motor servaviotor ini terdiri dari sebuah motor, serangkaian
gear, potensionerdan rangkaian kontrolPotensioner berfungsi
untuk menentukan batas sudut dari putaran 180%rg&dn sudut
dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebagapyhng dikirim

melalui kaki sinyal dari kabel motor.[5]

Gambar 2.3 Motor Servo Mg995



2.2.4

2.2.5

10

Battery Lipo

BateraiLithium Polimeratau bisa disebut dengaipo adalah
salah satu jenis baterai yang sering digunakanndalania RC.
Baterai ini merupakan Baterai tercangih dan palngju dalam
dunia baterai saat ini. Keunggulan utamanya adaktio Power to
Weight yang memungkingkan baterai dicetak sesuai dengan
keinginan. Baterai Lipo didasarkan padahium Polymerkimia
yang memungkingkan baterai ini memiliki kepadataergi yang

sangat tinggi dibangdingkan dengan dengan jemsdaii baterai.[7]

Gambar 2.3 Battery Lipo

Sensor Ultrasonik HC-SR04

HC-SR04 merupakan sensor ultrasonik yang dapandign
untuk mengukur jarak antara penghalang dan sei@ssor ini
mampu mendeteksi jarak tanpa sentuhan langsungadesigurasi
yang tinggi dan pembacaan yang stabil. Sensorudals tersedia

modultrasmitterdanreceivergelombang ultrasonikma.[5]
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Gambar 2.4 Sensor Ultrasonik

2.2.6 Sensor Api 5 Channel

Sensor api5 channel adalah sensor yang digunakan
mengandung lim&hannelepoxy hitam sebagai indikator sehingga
sensor peka terhadap radiasi infrared. Liom@nnel pada sensor
tersebut mampu mendeteksi sumber cahaya dengarnjdeda sudut
dari 30 °© sampai 150 ° sehingga sensor mempungai gantulan
dari 0 ° sampai 120 ° agar pengukuran dapat |ghinat dengan
ketelitian yang tinggi. Semakin jarak bertambah.

Maka secara perlahan jarak deteksi sensor berkuegaggan
pada flamesensor 5channelini sebesar 3,3 sampai 9V. Untuk
menjaga agar robot dapat bergerak dapat menutaséin lurus dan
mengenali area tertentu maka diperlukan sensos ¢aré sensoy
sensor ini diperlukan agar robot dapat membedakas @ijakan
warna terang atau gelap. Lisensor digunakan untuk mendeteksi
keberadaan lantai putih pada saat robot berada Ipawcie pintu

ruangan, dan daerah dekat lilin.[5]
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Gambar 2.5 Sensor api 5 channel

2.2.7 Step Down Converter

Adalah converter daya DC-ke-DC yang menurunkanngaa
saat menurunkan arus damput (pasokan) keoutput (beban). Ini
adalah kelas catu daya sakelar-mode (SMPS) yangarba
mengandung setidaknya dua sednduktor(dioda dantransistor,
meskipun konverter modern sering mengganti diodoa dengan
transistor kedua yang digunakan untuk perbaikan sinkron) dan
setidaknya satu elemen penyimpanan energi, kapasiduktor,
atau keduanya dalam kombinasi. Secara garis b®tgp-Down
Converter adalah rangakaian elektronika yang berfungsi sabag
penurun tegangan DC ke D&ofverter DC-toDC atau Choppérs
dalam rangakaian ini menggunakaMlOSFET (Metal Oxide
Semiconduktor Field Effect Transistorthyristor,lGBT, untuk

mengatuiduty cycle8]
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Gambar 2.6 Step down converter

2.2.8 Modul Kipas L9110

Kontrol perangakaASIC dan desain motor pengerak sirkuit
diskrit penguat dayaush-pulldua saluran terintrigasi ke dald@
monotolik perangkat periferal meningkatkan keandalan kesiedun.
Chip ini memiliki duaTTL/CMOSyang kompatibel dengan level
input, dengan resistansi yang baik; dua termindlidtan dapat
langsung maju dan mundur gerakan motor penggeramilii
kemampuan menggemudi arus besar, setiap salurasmumatus

kontinu 750 — 800mA.[5]

Gambar 2.7 Kipas L9110
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2.2.9 Charger Lipo

Mengisi baterai disebut Pada saat proses penglsaerai
dengan menggunakan alat Charger Arus dialirkanawaran
dengan waktu pengeluaran isi, pengisian berartwhabeban aktif
dan elektrolit dirubah supaya energy kimia batenaéncapai
maksimum.

Sumber tegangan AC baik 1 fasa maupun 3 fasa yasgikm
melalui terminal input trafstep-downdari tegangan 380 V/220 V
menjadi tegangan 110 V kemudian oleh diode penjtbnaistor
arus bolak balik (AC) tersebut diubah menjadi ssaarah dengan
ripple atau gelombang DC tertentu. Kemudian untuk mengdrb
ripple atau gelombang DC yang terjadi diperlukan suatgkaian

penyaring filter) yang dipasang sebelum terminal output.[9]

Gambar 2.8 Charger Lipo
2.2.10 Sensor TCR 5000
Sensor pendeteksi garis athoe proximity sebenarnya bisa
dibuat dengan menggunakan LED, LDR, dan komparatduk

mengambil keputusan adanya garis atau tidak namuotuku
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mempermudah implementasi modul yang ditujukan untuk
mendeteksi garis bisa menjadi pilihan salah satWdunantuk
mendeteksi garis dinamak#R line tracking sensof CR5000 YL-
54 sensor pendeteksi garis tersebut menggunakeamiefah untuk

mendeteksi keberadaan garis.[10]

7~
Gambar 2.9 Sensor TCR 5000

2.2.11 Buzzer
Buzzer merupakan suatu alat yang dapat mengubafal sin
listrik mnjadi sinyal suara buzzer dapat dilihati@agambar 12, pada
umumnya buzzer digunakan sebagai alarm, karenagpeagnya
sangat mudah yaitu dengan memberikan tegangan nmgkda buzzer
akan mengeluarkan bunyi dengiiekuensiyang dikeluarkan oleh

buzzer yaitu antar 1-5KHz.[11]

Gambar 2.10 Buzzer
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2.2.12 Kabel Jumper
Kabel Jumper berfungsi sebagai sarana penghubutagaan
komponen satu dengan komponen yang lain, penulggumakan 3
jenis kabel jumper yaitu jenisale to malefemale to femalelan

male to fimald12]

Gambar 2.11 Kabel Jumper

2.2.13 Blok Diagram

Blok diagram terdiri dari tiga sistem yaitu inpptpses, ouput.
Input berfungsi untuk menerima masukan, bagiangsrdmerfungsi
mengelola data untuk diubah menjadi sebuah tindakamput
berfungsi sebagai indikator yang dikeluarkan olebsess secara
sederhana proses kerja sistem ini telah digambgpkala gambar
blok diagram 14. Masukan sistem berupa keluaran skamsor
ultrasonik, sensor api Thanne] sensor TCR 5000, step-down
converter yang akan diolah menggunakan sistem Aodui
ATMega328p dan akan mengaktifkatmiver untuk menggerakan

motor servo pada robot.
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Sensor utama ultrasonik adalah sebagai pendetekdabyang
ada disekitar robot agar robot dapat menghindampeaghalang dan
mencari jalan yang tidak terdapat penghalang. $eksio5 channel
digunakan untuk mendeteksi nyala api dalam kisdresar 120°
sensor ini mendeteksi api dengan 5 sensor nyalg gatur dengan
30° Robot bergerak dengan dua buah roda untuk fagfjeseluruh
arena yang akan diberi bebeapa halangan yang Haewsti oleh
robot, antara lain pembatas dinding yang dibuatgdenbentuk
pertigaan, pengacu sinyal ultrasonik yang disebund damperdan

benda penghalang yang diseturniture[13]



BAB Il

METODE PENELITIAN

3.1 Prosedur Penelitian
Untuk menyusun laporan tugas akhir ini, penulis ggemakan

prosedur penelitian sebagai berikut:

1. Rencanaglannimg
Rancangan dalam mobile robot pencari sumber apigguerakan
arduino uno secara umum dibagi menjadi beberapesangan, yaitu
rancangan perangkat kerdmfdware atau stytem rangkaian elektronik
yang berfungsi membaca pergerakan robot dan raanapgrangkat
lunak berupa program yang berfungsi menampilkaorimési maupun
mengirimi informasi keperangkat mobile. Perlu adakgrangka atau
perancangan sebelum melakukan pembuatan system diaaiksisi

perangkat keras maupun perangkat lunak berupagmogr

“ge

Gambar 3.1 Prosedur Penelitian
2. Analilis
Analisis berisi langkah awal pengumpulan dan pemyas data yang

dibutuhkan untuk menghasilkan produk. Analisis dibaenjadi 2
18
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yaitu:

a. Analisis Data Primer (Data Inti)
Analisis berisi langkah-langkah awal pengumpulantada
penyusunan pembuatan alat PERANCANGAN PROTOTYPE
ROBOT LINE PROXIMITY PEMADAM APl BERBASIS

ARDUINO UNO serta penganalisaan data serta meridatiware

dan software apa saja yang akan digunakan dalam pembuatan

sistem ini. Data yang diperoleh peneliti dari juryeng sudah ada.
b. Analisis Data Sekunder

Data sekunder adalah data pendukung yang digunakdink

sebuah penelitian. Data sekunder yang digunakaurk ypgnelitian

tugas akhir ini didapatkan dari berbagai jurnalasigakhir dari

berbagai perguruan tinggi atau universitas, diantg adalah:

1) Agung Rachmat Putra, Andi Susilo “Perancangan dan

implementasi robot pemadam api berbasis mikrokéartro
arduino mega 2560”

2) Ery Safriyanti,Rahyau dan Septian BudimdrdtotypeRobot
Pemadam Api Beroda Menggunakan Teknik Navigasill
Follower”

Rancangan atau Desain
Subyek penelitian ini adalah robot beroda yang mamipkemampuan
mengekplorisasi suatu tempat. Robot didesain migndgilia buah roda

kendali dua buah motor servo. Sistem kerja dalaahaisnenemukan
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target yaitu api lilin, robot ini bisa menghindamalangan dengan
berbelok ke kanan, berbelok ke kiri dan juga bisgobtar 180° dengan
adanya servo yang sudah dimodifikasi. Sistem kesfaot ini akan

diprogram dengan mikrokontroler Arduino.

Implementasi
Perencana Proyek
Penelitian Bagian Pengujian
v ' !}
Desain Mekanik Desain Listrik Desain Perangkat Lunak
1 1 |
Tes Fungsional
> Degradasi
\ 4
Tidak Pengujian Keseluruan

Ya

Optimalisasi

Gambar 3.2 Alur Prosedur Penelitian
Hasil penelitian ini akan diuji cobakan secara reatuk
menilai seberapa baik alat PERANCANGAN PROTOTYPE

ROBOT LINE PROXIMITY PEMADAM APl BERBASIS
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ARDUINO UNO yang telah dibuat serta memperbaikiabdda
kesalahan — kesalahan yang terjadi. Kemudian lasil uji coba
tersebut akan diimplementasikan
3.2 Metode Pengumpulan Data
Untuk menyusun laporan tugas akhir ini, penulis ggemakan
metode pengumpulan data sebagai berikut:
1. Metode Literatur
Metode literatur dilakukan dengan membaca berbagaal tugas akhir
dari berbagai perguruan tinggi atau universitasjdemal — jurnal yang
berhubungan dengan materi — materi yang menjadakan teori dalam
tugas akhir ini, diantaranya:
a. Rahayu, Nola Sari Yaitu : Rancang Bangun Sistem Pemadam
Kebakaran Otomatis dan Dinamis Berbasis Mikrokoletrd
b. Febri Maspiyanti, Nadya Hadiyanti Yaitu Rbbot Pemadam Api
Menggunakan Metode Fuzzy Logic”
2. Metode Interview atau wawancara
Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawarntzargan produk
robot untuk mendapatkan informasi dan Analisa yaagtinya akan
dijadikan acuan dalam pembuatan produk. Dalam falvawancara
dilakukan di Desa Randugunting Kecamatan Tegalt&@eldota Tegal.
Meninjau secara langsung untuk proses penelitiambpatan robot
PERANCANGAN PROTOTYPE ROBOT LINE PROXIMITY

PEMADAM API BERBASIS ARDUINO UNO.
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3. Metode Observasi
Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna umekgumpulkan
data yang diperlukan untuk pembuatan produk. Dddahini observasi
dilakukan di Desa Randugunting Kecamatan Tegalt&@eldota Tegal.
PERANCANGAN PROTOTYPE ROBOT LINE PROXIMITY

PEMADAM API BERBASIS ARDUINO UNO.

3.3 Waktu dan Tempat Penelitian
3.3.1. Waktu Penelitian
Waktu yang digunakan peneliti untuk penelitian ini

dilaksanakan pada bulan Maret sampai dengan butaih éntuk
pengumpulan dan pengola han data yang meliputi gpamny
danlam bentuk laporan dan proses bimbingan benawgs

3.3.2. Tempat Penelitian

Tempat penelitian ini dilaksanakan di kantor pemada

kebakaran yang berada di Desa Randugunting Kecanhatal

Selatan Kabupaten Tegal Kota Tegal.



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1 Analisa Permasalahan

4.2

Kebakaran merupakakan peristiwva yang menimbulkgadiaeya api,
di mana bencana kebakaran itu dapat menimbulkamgieer yang sangat
signifikan akibat peristiwa ini. Apalagi jika kehilem terjadi di dalam
ruangan dapat membahayakan nyawa manusia. Olemakate, robot
pemadam api sangat diperlukan baik untuk rumaharpumaperusahaan.

Dalam Tugas Akhir ini dimaksudkan untuk mengatasinpasalahan
tersebut. Teknologi yang sesuai adalah penerapestotipe Robot Line
Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino Uno” yangaameminimalisir
bencana kebakaran di dalam ruangan. PenerapanotipeotRobotLine
Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino Uno” diharapkan mampu
mengatikan pekerjaan manusia untuk meminimalisifadenya bahaya
bahkan sampai menimbulkan korban jiwa pada trageakaran
Analisa Kebutuhan Sistem

Analisa kebutuhan system dilakukan untuk mengetapaisifikasi
dari kebutuhan robot pemadam api yang akan dilR&da tahap ini akan
membahas mengenai perangkat keras (hardware) damggat lunak
(software) yang dibutuhkan dalam pembuatan PergacaRrototipe Robot

Line ProximityPemadam Api Berbasis Arduino Uno

23
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4.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras
Kebutuhan hardware yang dimaksud yaitu perangkaiske
yang diigunakan untuk membuat Perancangan ProtBigm®t Line
Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino Uno. Adamanangkat
keras yang dibutuhkan yaitu:
1. Arduino Uno R3
2. Shield Sensor Arduino
3. Motor Servo Mg 995
4. Battery Lipo
5. Sensor Ultrasonik
6. Sensor Api 5 Channel
7. Step Down Converter
8. Modul Kipas L9110
9. Charger Lipo
10.Sensor TCR 5000
11.Buzzer
12.Kabel Jumper
4.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak
Kebutuhan software perangkat lunak yang digunakaioiku
membuat Robot Pemadam Api. Adapun perangkat lurakgy
dibutuhkan yaitu:
1. Arduino IDE

2. Fritzing
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4.3 Perancangan Sistem

Pada perancangan sistem yang dibuat, bisa diketdduii
komponen-komponen yang saling terhubung untuk mamdy
sistem yang akan dibangun. Sistem yang akan dilbartapat
digambarkan dengan bentuk diagram blok.

4.3.1 Diagram Blok

Pada blok input terdapat 4 masukamp(f) yaitu sensor api 5
channeluntuk mendeteksi adanya api pada (lilin), sen#oasonik
mendeteksi adanya penghalang atau dinding disglg&arsortcr
5000 sensor pendeteksi warna putih pada alas raban warna
hitam sebagai menentukan ho(seart) atau pertama kali saat robot
dijalankan dan step dowdc convertey merupakan suatu komponen
yang mengatur atau mengubah tegangan pada baiperyydng
dikirimkan pada motor servo.

Sensor mengirim data ke Arduino uno (mikrokontrpler
arduino uno berfungsi untuk mengelolah data dan pneses data
yang masuk dari blok masukamgut) dan diproses lalu dikirimkan
perintah ke blok keluaranogtpu). Pada output, arduino uno
memberi perintah pada buzzer yang mengeluarkana sketika
sensor api Thannelmendeteksi adanya api pada lilin dan module

fan (kipas) akan berputar ketika sensor aph&hnelmendekati titik

api.
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Gambar 4.1 Diagram Blok
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4.3.2 Diagram Alur (Flowchart)
Diagram Alur atau Flowchart yang digunakan pada

Perancangan Prototipe Robot Line Proximity PemadpnBerbasis

Robot menulusuri labirin

/ 2
/ Sensor mencari l
sumber api I‘

Arduino Uno

Menemukan Tidak
sumber api?
Robot menuju titik
sumber api? <
Sampai di Tidak

titik api ?

Robot menyalakan kipas <

A pi telah Tidak

padam?

Y a

i
/ A pi telah padam /

A 8

Robot kembali ke base

l Selesai l

Gambar 4.2 Flowchart
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Gambar 4.3 Labirin Robot Pemadam Api
Sebuah tanda berbentuk lingkaran menunjukaonié' yaitu
posisi awal robot dijalankan dan kembalinya robateksh
menyelesaikan misi memadamkan api. Dengan alasnldd@rwarna
putih sebagai pendeteksi sensor5000 atau sensor garis. Pencarian
api dilakukan dengan menelusuri labirin dan mendgmndinding
agar tidak menabrak robot akan terus berjalan ndgngan
menggunakan dinding sebagai acuan robot menjagk farhadap
dinding jika jarak robot terlalu dekat dengan dngdmaka robot
akan bergerak menjauhi dinding jika jarak robolatarjauh dengan
dinding makan robot akan bergerak mendekati dinkarga tersebut
karena adanya sensor ultrasonik sebagai pendeté&sya dinding

pada labirin agar robot berjalan dengan lurus eampsirna.
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Untuk mengecek keberadaan api maka robot akan terus
menelusuri jalan pada labirin dengan bantuan sen#c@sonik
kemudian servo akan terus bergerak sampai sens@ epannel
mendeteksi adanya sumber api kecil pada lilin abtehenemukan
sumber api maka sensor aptttannelakan akan mendeteksi dengan
tanda sinyal led berwarna merah pada sensor térsebat akan
berjalan menuju ke titik sumber api tersebut, sbteinendekati
sumber api kemudian kipas otomatis akan berputagate diiringi
suara buzzer ketika robot sudah mendekati titik legrinudian robot
akan tegak lurus memadam api pada lilin tersebtik&keapi belum
padam robot akan bergerak setengah lingkaran menkasasumber
api pada lilin.

4.4 Desain Input/Output
Dalam perancangan robot pemadam api mikrokontéxéuino Uno
R3 digunakan sebagai komponen utama yang mengamojpdnen lainnya
seperti : Sensor Ultrasonic, Motor Servo, Step Dowensor Api 5
Channe] Module Fan L9110, Buzzer.
4.4.1 Desain Alat

Dimensi robot berukuran panjang 19 cm lebar 15 @n d
tinggi 20 cm memiliki 1 buah roda bebas dibagiamwéh casing
robot. Chassisrobot terbuat dari 2 buah akrilik yang dihubungkan
dengan bautChassispertama di letakkan dibagian bawah sebagai

tempat perakitan sensor garis dengan roda bebaassiskedua



30

diletakkan di bagian atasnya yang digunakan sebagaipat
meletakkan Arduino Uno R3, modul kipas, sensor a@nsor
ultrasonic, battery lipo dan motor servo 2.

Adapun rancangan bentuk fisik alat dapat dilihatgp@ambar 4.4

wo g} 166un

Gambar 4.4 Hasil Desain 3D Prototype
Pada Gambar 4.5 adalah desain perangkat keras Robot
Pemadam Api Kebakaran tampak dari atas. Terdagatsensor
ultrasonik HC-SR04 depan robot 1 kanan, 1 kiri, dadi bagian

depan. Arduino Uno diletakkan di bagian atas ratiatengah dan
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shield sensor arduino diletakkan di bagian atasidwad Uno. Modul
kipas diletakan di bagian depan dan sensor apetdk&n di atas
modul kipas. Buzzer diletakkan bagian belakangadi@ing motor
servo. Step Down diletakan dibagian belakang roBedangkan
untuk sumber daya diletakkan di bagian sampingkibelg robot
yang berada di atas papan akrilik. Ada dua rodag ysebagai
penggerak utama dari robot, yaitu diletakkan séblktman dan kiri
di bagian belakang robot.

Spesifikasi komponen robot:

1. arduino uno r3

2. motor servo Mg995

3. modul kipas L9110

4. buzzer

5. step down

6. sensor ultrasonik

7. sensor api 5 channel

8. battery lippo
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- 3. Kipas L911(

8. Battery Lippt 7. Sensor Api

6. Ultrasonik

1. Arduino Uno R:

2. Motor Servo Mg995

4. Buzzer

Gambar 4.5 Desain 3D Bagian Atas 5. Step Down

Pada gambar 4.6 adalah desain perangkat keras Robot
Pemadam Api Kebakaran tampak dari bawah. Di bageimng
depan robot terdapat roda bebas 360 derajat ygey Barputar ke
mana saja ketika robot akan berbelok. Dan di sagnpada bebas
ada 1 sensor garis yang menghadap ke bawah.

Spesifikasi komponen robot :
1. sensor garis

2. roda bebas

2. Roda Bebs _
1. Sensor Garis

Gambar 4.6 Desain 3D Bagian Bawah
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Gambar 4.7 Hasil Perancangan Robot Pemadam Api
4.4.2 Rangkaian Keseluruan Sistem Robot Pemadam Api

Hardware robot dirancang sedemikian rupa sehinggajadi
sebuah prototype Robot pemadam api yang berbengplerts
mobile. Sistem Kendali dilakukan secara otomatisndali secara
otomatis memberikan robot dapat menjelajah laldengan sendiri
robot digerakan dengan motor servo Mg995 sehinggatrdapat
berjalan memadamkan api lilin yang terdapat disekjta. Sensor
api berfungsi untuk mendeteksi keberadaan titik apabila sensor
mendeteksi keberadaan titik api, maka sensor akembarikan
sinyal ke arduino sehingga arduino akan mengaktitke&zzer, motor
servo dan module kipas untuk memadamkan api.

Berikut adalah rangkaian Perancangan Prototipe Rbine
Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino Uno bertojuantuk
memadamkan api yang berada pada lilin menggunaiasos api 5

channe] ultrasonic dan module kipas (fan)
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Gambar 4.8 Rangkaian Alat Keseluruan
4.4.3 Rangkaian Sensor Ultrasonik

Dengan empat buah pin pada sensor tersebut, Y&ty
Ground Echqg danTrigger, proses deteksi jarak dilakukan dengan
pemberian sinyal dari pitrigger. Sinyal yang dipantulkan dan
diterima oleh pin echo dicacah menjadi jarak setrgm@a dalam
satuan cm sensor ultrasonik ini mampu mendetekak pengukuran
hingga 400 cm sensor tersebut mendeteksi objek ateng
mengirimkan gelombang ultrasonik dengan frekuefsK#z yang
kemudian menerima pantulan gelombangnya saat neksil@bjek.
Sensor HC-SR04 mengirimkan gelombang ultrasonily&gika ada
pulsahigh trigger dari mikrokontroler dengan durasi 10s untuk
mengaktifkan sebuah sinyal 8 bit dengé&mkuensi 40 KHz.
Gelombang bunyi ini merambat di udara dengan lekita 340 m/s

hingga mengenai objek. Jika sensor ini menerimaupamn maka pin
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echo akan berlogika high. Selanjutnya perhitungaakj diperoleh
dengan mengalikan besar laju rambat gelombangsatifa dengan
waktu tempuh gelombang dibagi dua.

Keterangan:

1. kaki GND pada Ultrasonik Dihubungkan ke pin GND @Airtb

2. kaki ECHO pada Ultrasonik Dihubungkan ke pin 12 #ind

3. kaki TRING pada Ultrasonik Dihubungkan ke pin -Artuino

4. kaki VCC pada Ultrasonik Dihubungkan ke pin 5V Airtu

Gambar 4.9 Rangkaian Sensor Ultrasonik
4.4.4 Rangkaian Sensor Api 5 Channel
Sensor lainnya yang digunakan dalam robot adalakosepi
bertipeflame5 channeldan diagram koneksi sensor api dengan kaki
kaki mikrokontroler yang digunakan untuk mengoladtad Maka
secara perlahan jarak deteksi sensor berkuranggagpada flame
sensor 5channelini sebesar 3,3 sampai 9 volt untuk menjaga agar

robot dapat bergerak dapat menentukan lintasanm#sngenali area
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tertentu maka diperlukan sensdcr 5000 agar robot dapat
membedakan alas pijakan warna terang atau gelap.

Keterangan:

1. kaki GND pada sensor api dihubungkan ke pin GNDuirad

2. kaki VCC pada sensor api dihubungkan ke pin -3 Avalu

3. kaki A5 pada sensor api dihubungkan ke pin A5 Amdui

4. kaki A4 pada sensor api dihubungkan ke pin A4 Andui

5. kaki A3 pada sensor api dihubungkan ke pin A3 Andui

6. kaki A2 pada sensor api dihubungkan ke pin A2 Amdui

7. kaki Al pada sensor api dihubungkan ke pin A1 Amdui

Gambar 4.10 Rangkaian Sensor Api 5 Channel
4.4.5 Rangkaian Servo Dan Step Down
Servo yang digunakaWg995yang sudah dimodifikasi dengan
cara mematahkan penghalang putaran sehingga menijaeli
continues servartinya bisa berputar 180° seperti roda/motor dc

pada umumnya ( bukan bolak balik karena penghglang



37

FungsiStep Down Dc Convertamtuk menurunkan tegangan
yang dikalibrasi menjadi 5 volt karena servo hamyanampung
tegangan 5 - 6 volt. Jika tegangan naik maka aang yakan turun
tanpa menurunkan daya listriknya, modul ini dibliarh karena jika
tegangan (+-) motor servo yang diamabil dari arduiakan
menganggu kestabilan arduino dengan arus yangutlikamh motor
servo sangat besar sehingtgpat menganggu kestabilan supply ke
arduino/ tegangan kerja arduino maka tegangan saivobilkan
langsung dari battery lipo.

Keterangan:

Step-Down sebelah kanan
1. kaki IN+ dihubungkan ke kaki IN+ step-down sebétah

2. kaki IN- dihubungkan ke pin GND Arduino
3. kaki OUT+ dihubungkan ke servo kabel merah

Step-Down sebelah kiri
4. kaki IN+ dihubungkan ke kaki IN+ step-down sebeitah

5. kaki IN- dihubungkan ke pin GND Arduino

6. kaki OUT+ dihubungkan ke servo kabel merah

ACEYW000T +
185140143
TU-09v5853

Gambar 4.11 Rangkaian Servo Dan Step Down
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4.4.6 Rangkaian Sensor TCR 5000

Dalam sensor TCR5000 terdapat 2 sensor infraredy yan
masing — masing berfungsi sebagai pemancar danripene
bentuknya seperti LED kecil infrared yang berwahia sebagai
pemancar cahaya dan yang berwarna hitam berfurgsagai
penerima cahaya bahwa ketika sensor dihadapkanadebgnda
yang dapat mereflesikan cahaya makan cahaya akaruskan
kepada sensaeceiver

Sensor yang berwarna hitam menentukan home atsanyper
kali saat robot dijalankan ketika robot sudah masnarea labirin
dan memadamkan api sudah selesai, maka robot a&kpotér dan
mencari titik sumber hitam pada saat pertama k&lot dijalankan.
untuk menjaga agar robot dapat bergerak menentik@san dan
mengenali area tertentu maka diperlukan sensos ¢aré sensoy
sensor ini diperlukan agar robot dapat membedakas ijakan
warna terang atau gelap.
Keterangan:
1. kaki VCC pada TCR 5000 dihubungkan ke pin 5V Arduin
2. kaki GND pada TCR 5000 dihubungkan ke pin GND Andui

3. kaki AO pada TCR 5000 dihubungkan ke pin AO Arduino
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Vee
Gna TCRT5000
po Line Tracker

Gambar 4.12 Rangkaian Sensor TCR 5000
4.4.7 Rangkaian Modul Kipas L9110

Pada robot pemadam api kipas ini digunakan untuk
memadamkan api, kipas yang digunkan adalan Fan lma®110,
alasan penggunaan kipas jenis ini adalah karenalikigmerputaran
yang cepat sehingga menghasilkan angin yang cukemgash
jangkuan mencapi 20 cm kipas akan aktif apabilandlasensor
mendeteksi adanya keberadaan titik api
Keterangan:
1. kaki INB pada kipas dihubungkan ke pin -6 Arduino
2. kaki VCC pada kipas dihubungkan ke pin 5V Arduino

3. kaki GND pada kipas dihubungkan ke pin GND Arduino
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Gambar 4.13 Rangkaian Modul Kipas L9110
4.4.8 Rangkaian Buzzer
Buzzer ini berfungsi untuk memberikan tanda burgpdda
sensor api shanneldan module kipas bila mendeteksi adanya api di
depanya.
Keterangan :
1. kabel Hitam pada Buzzer dihubungkan ke pin GND Ardu

2. kabel Merah pada Buzzer dihubungkan ke pin -3 Ardlui

Gambar 4.14 Rangkaian Ouput Buzzer



BAB V
HASIL DAN PEMBAHASAN

5.1 Implementasi Sistem
Setelah melakukan analisis dan perancangan sistakg didapatkan
analisis permasalahan, analisis kebutuhan perakgkas ( hardware ), dan
analilis kebutuhan perangkat lunak (software) umhédmbuat Perancangan
Prototype Robot Line Proximity Pemadam Api Berb&ssduino Uno
Pada implementasi perancangan robot ini dibuataengenggunkan
bahan dasar dari akrilik ketebalan 0,5 cm, dendaaran panjang 19cm
dan lebar 15cm dan tingi 7cm. Sehingga penerapéamdperancangan
prototype ini lebih mudah dan lebih kuat dalam nmemang beberapa
komponen yang diperlukan. Dan sistem dari prototypedapat berjalan
dengan lancar.
5.1.1 Implementasi Perangkat Keras
Implementasi perangkat keras merupakan suatu proses
perakitan alat yang digunakan dalam pembuatan Eamgan
Prototype Robot Line Proximity Pemadam Api Berbasssduino
Uno.
Adapun perangkat yang digunakan untuk memenuheriait
dalam pengoperasian alat sebagai berikut :
1. Arduino Uno R3
Arduino Uno R3 digunakan sebagai pengendali datesi

kendali Robot Pemadam Api

41
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. Motor Servo

Motor ini terdiri dari sebuah motor, serangkaianarge
potensionerdan rangkaian kontroRotensionerberfungsi untuk
menentukan batas sudut dari putaran 180°, Sedarsgkiarn dari
sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar pulag gikirim

melalui kaki sinyal dari kabel motor

. Sensor Ultrasonik

Sensor ini mendeteksi jarak pembatas pada labammpa
sentuhan langsung dengan akurasi yang tinggi derbgeaan
yang stabil.

. Sensor Api 5 Channel

Sensor apib channel adalah sensor yang digunakan
mengandung limachannel epoxy hitam sebagai indikator
sehingga sensor ini sebagai pendeteksi adanyaeapiilan.

. Step Down Converter

Fungsi Step Down Dc Converteuntuk menurunkan
tegangan yang dikalibrasi menjadi 5 volt karenavsdranya
menampung tegangan 5 - 6 volt.

. Modul Kipas L9110

digunakan untuk memadamkan api alasan penggunaan

kipas jenis ini adalah karena memiliki perputaramg cepat

sehingga menghasilkan angin yang cukup dengan yamgk
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mencapi 20 cm kipas akan aktif apabila sensor aphdnnel
mendeteksi adanya api
7. Sensor TCR 5000
Dalam sensor TCR5000 terdapat 2 sensor infrared yan
masing — masing berfungsi sebagai pemancar danripene
bentuknya seperti LED kecil infrared yang berwdbsita sebagai
pemancar cahaya dan yang berwarna hitam berfuegsigai
penerima cahaya
8. Buzzer
Buzzer ini berfungsi untuk memberikan tanda burgpdda
sensor api 5channel dan sensor ultrasonik bila mendeteksi
adanya api di depanya.
9. Arduino Shield Sensor
Arduino Shiled adalah sebuatan untuk modul/aksesoris
tambahan dengan berbagai fungsisyded tersebut digunakan
untuk menambahkan fitur-fitur atau fungsi khususuaro shield
ini biasanya digunakan utuk menambakan hal-ha¢rartpada
project yang sedang dibuat
10.Kabel Jumper
Kabel Jumper digunakan sebagai penghubung antara

Arduino Uno, Modul, dan sensor yang ada
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5.2 Hasil dan pembahasan
5.1.3 Hasil Perancangan
1. tampilan rangkaian rancang bangun prototype roleohgaam
api yang telah di buat sesuai dengan skema pergawatian

desain alat.

Gambar 5.1 Chasis Akrilik Bagian Bawah

Gambar 5.2 Chasis Akrilik Bagian atas



Gambar 5.5 Hasil Perancangan Arduino Uno
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Gambar 5.8 Hasil Perancangan Baterai Lippo
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Gambar 5.10 Hasil Perancangan Sensor Garis
. tampilan keseluruan robot pemadam api yang tel&ual sesuai

dengan skema perancangan dan desain alat.
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Gambar 5.11 Tampilan Keseluruan Robot

5.3 Hasil Pengujian
Selanjautnya terdapat tabel penjelasan mengenagkaem tiap
komponen yang telah dibuat pada Perancangan RpetoRobot Line
Proximity Pemadam Api Berbasis Asrduino Uno.
5.2.1 Pengujian Flame Sensor Api 5 Channel
Pengujian rangkaian Flame sensor 5 channel dilakuikéuk
mengetahui apakah rangkaian ini untuk mengerjakate dapat
berfungsi sesuai perintah dari program yang telatandang.
Pengujian rangkaian Flame sensah@anneldilakukan dengan cara
membuat program penguji yang menjalankan Flame osebs

channeluntuk dapat mendeteksi api sebagai sensor utama.
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Tabel 5.1 HasiPengujian Flame Sensor 5 Channel

Flame
NO Sensor 5 | Berhasil Jarak | Keterangan
Channel
1. Percobaan 1 100% 4-7cm Berfungsi
o | Percobaan2l 15500 | 5_gcm  Berfungsi

Percobaan 3 100% | 10 -16cm Berfungsi

Gambar 5.12 Hasil Pengujian Flame Sensor 5 Channel
5.2.2 Pengujian Sensor Ultrasonik

Pengujian rangkaian Sensor Ultrasonik dilakukan ukint
mengetahui apakah rangkaian ini untuk mengerjaates dapat
berfungsi sesuai perintah dari program yang telatandang.
Pengujian rangkaian Sensor Ultrasonik dilakukan gdan cara
membuat program penguji yang menjalankan Sensaadgbnik
untuk dapat mendeteksi halangan sehingga Robot dagraghindar

dari halangan
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Tabel 5.2 Hasil Pengujian Sesnor Ultrasonik

NO Sensor | Berhasi Jaral Keteranga
Ultrasonik

1. Percobaan 100% 3-bcnr Berfungs
1

2. | Percobaan| 100% [ 7.9cm | Berfungs
2

3. | Percobaan| 100% [10- 15 cm Berfungs

Gambar 5.13 Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik

5.2.3 Pengujian Buzzer
Pengujian rangkaian buzzer dilakukan untuk mengetah
apakah rangkaian ini untuk mengerjakan system dbpgtngsi
sesuai perintah dari program yang telah dirancadgngujian
rangkaian Buzzer dilakukan dengan cara membuatgrogenguji
yang menjalankan buzzer untuk menghasilkan bunyags tanda

peringatan



Tabel 5.3 Hasil Pengujian Buzzer

NO Buzze Berhasi | Eror | Keteranga
1. | Percobaan1 100% 0% Berhasi
2. | Percobaan2 100% 0% Berhasi
3. | Percobaan3 100% 0% Berhasil

Gambar 5.14 Hasil Pengujian Buzzer

5.2.4 Pengujian Servo Mg995
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Pengujian rangkaian Servo dilakukan untuk mengetahu

apakah rangkaian ini untuk mengerjakan system dbpgtngsi

sesuai perintah dari program yang telah dirancaPgngujian

rangkaian Servo dilakukan dengan cara membuat @rogrenguiji

yang menjalankan Servo untuk dapat menggerakaontRahingga

Robot dapat berjalan
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Tabel 5.4 Hasil Pengujian Servo Mg995

NO Servc Berhasi Eror Keteranga
1. | Percobaan 1 0% 100% .
Tidak
Bergerak
2. | Percobaan 2 100% 0% Bergerak
3. | Percobaan 3 100% 0% Bergerak

Gambar 5.15 Hasil Pengujian Servo Mg 995

5.2.5 Pengujian Module Kipas
Pengujian module kipas dilakukan untuk mengetalpakah
rangkaian ini bekerja memadamkan api sesuai pariota program
yang telah dirancang. Pengujian rangkaian modyaskdilakukan
dengan cara membuat program penguji yang menjatankadule
kipas dapat memadamkan api saat robot berhenti eteksd adanya

sumber api didepanya
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Tabel 5.5 Hasil Pengujian Module Kipas

NO Kipas Berhasil | Jarak | Keterangan

1. Percobaan 1 100% 4-7cm| Berfungsi

2. Percobaan 2 100% | 5-11cm Berfungsi

Gambar 5.16 Hasil Pengujian Module Kipas

5.2.6 Pengujian Keseluruan

Dari pengujian terhadap rangkaian yang telah djbsiatem
dapat bekerja dengan cukup baik. Pengujian Flamed®& Channel
,Sensor Ultrasonik, Servo, Step Down, Buzzer dardi®® Kipas
hanya memiliki sedikit persen error.

Berikut inilah langkah pengujian yang akan dilakukgaitu
sebagai berikut:
1. memastikan bahwa komponen alat dalam keadaan ksmk d

program yang sudah diprogramkan ke arduino

2. robot akan diuji dengan menggunakan Batterai.



. tombol on-off untuk menyalakan dan mematikan Robot.
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. buzzer akan berbunyi sesuai dengan program yanghsud

tentukan yaitu jika sudah sampai pada sumber api.

. module Kipas akan berfungsi memadamkan bila meksiete

adanya api didepanya

. sensor Ultrasonik akan perintah Robot berbelok miexigr dari

halangan jika ada halangan di depan.

. flame Sensor 5 Channel akan mendeteksi api jikaapiigpada

ruangan.

Tabel 5.6 Hasil Pengujian Keseluruan

7N

Flame | Statu:
NO < : Kipa
Servo ensor Buzzer| Ultrasonik
Channel
Mendeteks
1 | Berfungs Api ON | ON | 1erhubung
[
Mendeteks
2 | Berfungs Api ON| ON
| Terhubung
Mendeteks
3 | Berfungs Api ON| ON
| Terhubung




BAB VI
SIMPULAN DAN SARAN

6.1 Simpulan
Berdasarkan hal yang telah dibahas pada perencaegampembuatan
alat dan pengujian komponen — komponen alat dagagrdleh kesimpulan
serta saran:

1. kerja alat sesuai dengan yang telah di program gargyikan ke
mikrokontroller Arduino Uno sebagai system utamagpaobot
pencari sumber api.

2. sensor Ultrasonik mendeteksi pada dinding labigar aobot tidak
menabrak

3. sensor Api 5 Channel sebagai pendeteksi robot&keténemukan
api
mModul kipas berfungsi untuk memdamkan api pada lil

4. buzzer mengirimi data berupa pemberitahuan bahwatedgh
ditemukan.

5. robot ini cocok digunakan pada api dengan kondjdacil.

Robot akan berkerja lebih baik jika di dalam ruangantohnya di
gedung.

6. robot akan berhenti jika api telah dipadamkan.

55
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6.2 Saran
Adapun saranyang dapat disampikan berdasarkan ijgemelintuk

meningkatkan implemetasi kerja alat meliputi:

1. pemilihan jenis komponen alat yang tepat agar déekierja
dengan baik.

2. membutuhkan penyesuaian lagi dalam hal tampilaa jigin
menerapkan pada dunia pemadaman.

3. robot ini digunakan sulit menjangkau sumber api.

4. robot berfungsi lebih baik jika diletakan di dalaoangan atau
tempat tertutup.

5. boleh ditambahkan alat tambahan untuk robotnya rgepkat

koordinat
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