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ABSTRAK

Penelitian yang dibuat bertujuan untuk mampu mersd@am memadamkan api,
dengan menggunakan arduino. Masukannya didapatka® densor yaitu sensor
Flame, sensoProximity dan sensor Ultrasonik sebagai pendeteksi jardladap
dinding / penghalang. Robot pemadam api menggunakaior servo untuk
menggerakan roda. Arduino digunakan sebagai pergjopergerakan. Ketika
diletakan di titikhome, robot menerima data untuk kembali setelah melakuk
eksekusi api, robot yang aktif akan bergerak mengigan motor servo, robot ini
dapat mendeteksi penghalang yang ada di sekitadaya memiliki sistem
navigasi. Jika sensor ultrasonik mendeteksi adgeyghalang, maka robot akan
berbelok dan berjalan secara otomatis tanpa mdnakreghalang atau pun benda
yang ada di sekitarnya. Dari hasil penelitian robemadam api termasuk robot
otomatis yang mampu mendeteksi titik api dan mem&da api dengan
meniupkan angin dari kipas, dan juga dari hasil agba, robot ini mampu
menggunakan 2 roda.

Kata kunci : Sensor Ultrasonik, Servo, Robot Pemedai

viii
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi sekarang mengalami kemajaag sangat
pesat. Teknologi sangat berperan penting dalamdiphn masyarakat
sekarang. Hampir semua kalangan mulai dari kalahgavah, menengah,
sampai kalangan atas sudah bisa menikmati manfaatteknologi itu
sendiri. Meningkatnya teknologi digital beberapahuta ini sangat
berpengaruh terhadap kehidupan manusia yang dkwmarapdapat
memanfaatkan teknologi yang telah dibuat untuk agakeamanan hidup,
serta ketentraman dalam kehidupan

Khususnya perubahan teknologi yang terjadi padayalag tadinya
manual kini menjadi serba otomatis dengan adamtayahg canggih, hal
ini dapat dilihat dari maraknya penggunaan peralayang semakin
berkembang sehingga dapat membantu melaksanakangaek sehari-hari
manusia[1].

Seperti halnya dengan keamanan pada zaman sekdeskggang
orang masih menyepelekan dalam hal kebakaran desedata kecil yang
mungkin belum memberikan dampak apa-apa terhadafarsga, hamun
jika dibiarkan begitu saja bisa menjadi berbah&geena api yang kecil bisa
menyambar dan membakar benda disekitarnya damiasgadi kebakaran

besar dan menyebabkan kerugian di sekitar masyafakananan dalam



menanggulangi kebakaran berskala kecil masih sangaual, dalam
artian keamanan penanggulangan kebakaran berskeailaskat ini masih
menggunakan alat-alat seadanya. Dimana masyarasih menggunakan
alat-alat rumah tangga seperti ember, gayung darakldt di sekitar, yang
dirasa hal tersebut tidak efisien. Maka harus aangkatan pada alat-alat
tersebut agar bisa mengantisipasi bahaya kebakgmag dapat terjadi
secara tidak terduga.

Alat penanggulangan kebakaran berskala kecil sa bhemadamkan
api dengan sekejap tanpa harus menggunakan gajaungua ember yang
mungkin kurang efesien alat ini didukung oleh baparsensor diantaranya
sensor flame, ultrasonic, dan line proximity, dan menggunakan
microkontroler arduino uno.

Microcontroler arduino uno adalah sebuah alat untuk memenuhi
kebutuhan data yang cepat dengan menggunakan bé&hasara kerja
Microcontroler arduino unoadalah dengan mengirimkan data yang sudah
dimasukan kemicrokontroler dari komputer ke alat yang akan diprogram.
Data tersebut sebelum dikirimke alat akan tersingpaarduino lalu arduino
akan mengirimkan data tersebut ke alat. kemudiaa alkan menjalankan
alat tersebut sesuai kodingan yang telah dimasoledrprogramer.Aplikasi
untuk mengoprasikan alat tersebut menggunakan aspliarduino IDE
aplikasi ini bisa diunduh secara gratis

Prototype pemadam api ini menggunakan sensor line proximeka

dari itu prototype ini akan berjalan otomatis dan tak terarah, agfaptbisa



1.2

jalan secara beraturaprototype ini didukung oleh sensor ultrasonic,
bertujuan untuk mengatur arah jalamototype agar tidak menabrak tembok
atau benda di sekitarnya dan agar tidak berjalapatarah. Sesuai judul
proposal, menjelaskan bagaimana sistem gerarotatype agar bisa jalan
beraturan dan tidak menabrak benda di sekitar.kamicrocontoler
menggunakan arduino uno, maka pemrogramprototype akan
menggunakan bahasa C dan aplikasi yang akan digaongkitu Arduino
IDE[2].

Di prototype ini alat penggerak menggunakancévo, 3 sensor
ultrasonic dan sensdime proximity alat-alat tersebut membanpuototype
berjalan dengan otomatis dan beraturan di proposakan menjelaskan
sekilas tetangode yang akan dimasukan ke alat-alat tersebut, keserza

logika dari manusia robot tidak akan pernah beamjakndirinya

Rumusan M asalah

Berdasarkan latar belakang diatas maka dapatkdgarumusan
masalah sebagai berikut:

a. bagaimana cara memadamkan api dengan tetap meraatamnsur
keselamaatan (tidak secara langsung oleh manusia).

b. bagaimana cara membuat robot pemadam api

c. bagaimana cara merancang dan menerapkan sensmreaggunakan
flame sensor pada prototype line proximity pemadam api berbasis
Arduino

d. bagaimana cara mengkalibrasi perangkat yang digmaterhadap



13.

14.

15.

medan.

Batasan Masalah
Agar tidak meluas dari maksud dan tujuan penelitiain maka
permasalahanya dibatasi sebagai berikut:
a. tidak membahas kasus kebakaran api/kasus kebajamgrebih luas
b. sistem dibuat dalam bentpkototype robot beroda pemadam api.
c. mikrokontroler yang digunakan adalah Arduino Una R3
d. sensor yang digunakan adalah sefisone 5 channel.
e. objek yang dipindai oleh sensor ultrasonik harusupakan bidang

datar dan bukan merupakan permukaan melengkung

Tujuan

Tujuan dari penelitian ini yaitu untuk meningkatk@@ngetahuan dan
pengalaman di bidang Komputefoftware maupun Hardware, dan
meningkatkan teknologi di kalangan masyarakat agiaa membantu

masalah yang ada di sekitar.

Manfaat
15.1. Bagi Mahasiswa
a. menambah wawasan mahasiswa tentang ilmu teknologi
b. dapat menambah ilmu pengetahuan untuk saya khusierya

para pembaca pada umumnya mengenai SidReptotype



pemadam api

c. menggunakan hasil atau data-data untuk dikembanglesajadi
Tugas Akhir.

1.5.2. Bagi Politeknik Harapan Bersama

a. sebagai tolak ukur kemampuan dari mahasiswa dalam
menyusun proposal

b. menambah referensi tentangrototype pemadam apiline
proximity berbasis arduino uno untuk perpustakaan Politeknik
Harapan Bersama.

c. memberikan wawasan mahasiswa tentang perkembangan

kemajuan yang semakin canggih.

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

bab dengan penulisan sebagai berikut:

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

BAB |l TINJAUAN PUSTAKA
Dalam bab ini menjelaskan tentang landasan teari da
tools perancangan yang akan digunakan dalam

penyelesaian laporan tugas akhir yaitu yang benkait
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BAB IV

BAB V

BAB VI

dengan pembuatan project perancangan prototipg robo
line proximity pemadam api berbasis arduino uno
METODELOGI PENELITIAN

Meliputi metode, bahan alat, perancangan dan
pengambilan data penelitian.

ANALISISDAN PERANCANGAN SISTEM

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

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam bab ini menjelaskan tentang pengimplememntasia
sistem yang telah dibuat perancangan prototipetrobo
line proximity pemadam api berbasis arduino uno
SIMPULAN DAN SARAN

Dalam bab ini menjelaskan mengenai kesimpulan dan

saran

DAFTAR PUSTAKA
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TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Teori Terkait

Penelitian yang dilakukan oleh Keen Jupy, Ferry Aahn Toar yang
berjudul “ROBOT CERDAS BERKAKI PEMADAM API” Untuk dpat
membuat robot cerdas berkaki pemadam api yang dapatadamkan api
dalam ruangan yang telah ditentukan, maka dipemluk@rancangan
mekanik, elektronik, dan software. Bagian elektkonimeliputi
mikrokontroler, sensor-sensor, dan driver. Mikrakoler digunakan
sebagai pengontrol seluruh peralatan yang ada pdmd seperti sensor-
sensor, dan motor. Sensor terdiri dari beberapa gmara lain sensor jarak,
sensor api, dan sensor garis. Driver digunakarkymg¢anggerak motor [3].

Penelitian yang dilakukan oleh Agus mulyanto dakeRdry yang
berjudul “SISTEM KONTROL PERGERAKAN ROBOT BERODA
PEMADAM API” Robot diciptakan untuk memudahkan maiaudalam
menyelesaikan masalah, contohnya dalam memadankahkabakaran,
resiko yang harus ditanggung oleh tim pemadam lkebaksangat tinggi,
untuk itu diciptakanlah Robot Pemadam Api untuk rbantu manusia
dalam pekerjaan ini. Pada penelitian ini penulisngaenbil contoh
kebakaran di rumah yang sering terjadi untuk disasikan. Robot disini
berfungsi sebagai pencari sumber api dan kemudeamadamkanya. Proses

pencarian sumber api dengan cara memeriksa tiayganaapakah terdapat



sumber ap atau tidaki. Proses pencarian titikddpkukan dengan
mendeteksi pancaran sinar Ultraviolet yang dipdmoarapi dengan
menggunakan sensor pendeteksi sinar ultravioletlanamelakukan
pencarian ruangan robot menggunakan sensor Ulicasoituk memandu
navigasi robot dalam pencarian rungan, menghindaiangan, memandu
arah gerak dan untuk kembali ke tempat asal rabetahgkatkan [4].

Penelitian yang dilakukan oleh Y.Cahyadi, dan Atyiono yang
berjudul “ROBOT PEMADAM API DENGAN SISTEM DETEKSI INII”
Proses pencarian titik api menggunakan flame serdamr DHT11
sedangkan dalam proses pendeteksi kebakaran dioual&t sistem untuk
menampilkan lokasi kebakaran. Motor DC digunakamagai motor
penggerak roda dan kipas dengan driver L298N selagtr penggerak.
Mikrokontroller yang digunakan adalah mikrokontesllAtmega32 sebagai
kontrol robot dan Arduino Mega 2560 sebagai alstesn informasi robot.
Metode penelitian yang digunakan adalah penelkizantitatif. Penelitian

kuantitatif yang dilakukan adalah metode peneliteldsperimental. [5].



2.2. Landasan Teori
2.2.1. Arduino Uno
Arduino Uno adalah board mikrokontroler berbasismefa328
(datasheet). Memiliki 14 pimput dari output digital dimana 6 pin
input tersebut dapat digunakan sebagdput PWM dan 6 pinnput
analog, 16 MHz osilator kristal, koneksi USB, japgkwer, ICSP
header, dan tombaleset. Untuk mendukung mikrokontroler agar
dapat digunakan, cukup hanya menghubundaand Arduino Uno
ke komputer dengan menggunakan kabel USB atauk ldéngan
AC yang-ke adaptor-DC atau baterai untuk menjalanka.Uno
berbeda dengan sembaard sebelumnya dalam hal koneksi USB-
to-serial yaitu menggunakan fitur Atmega8U2 yangragram
sebagai konvertdd B-to-serial berbeda dengaboard sebelumnya

yang menggunakathip FTDI driver USB-to-serial[6].

Gambar 2.1. Arduino Uno
2.2.2. Sensor Ultrasonik

Gelombang ultrasonik merupakan gelombang yang umum
digunakan untuk radar untuk mendeteksi keberadaatu shenda
dengan memperkirakan jarak antara sensor dan bgrdabut.

sensor jarak yang umum digunakan dalam penggunadnk u



2.2.3.
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mendeteksi jarak vyaitu sensor ultrasonik. pengertisensor
ultrasonik adalah sebuah sensor yang berfungsikumtengubah
besaran fisis (bunyi) menjadi besaran listrik deloediknya.

Cara kerja sensor ini didasarkan pada prinsip pantulan
suatu gelombang suara sehingga dapat dipakai unenafsirkan
eksistensi (jarak) suatu benda dengan frekuengnter Disebut
sebagai sensor ultrasonik karena sensor ini merdg@urgelombang
ultrasonik (bunyi ultrasonik). Gelombang ultrasonikdalah
gelombang bunyi yang mempunyai frekuensi sangajgtiryaitu

20.000 Hz[7].

1]
Gambar 2.2 Sensor Ultrasonik

Servo
Servo Motor adalah perangkat listrik yang digunakeata
mesin-mesin industri pintar yang berfungsi untukndeong atau
memutar objek dengan kontrol yang dengan presiggtidalam hal
posisi sudut, akselerasi dan kecepatan, sebuahnikeumaa yang
tidak dimiliki oleh motor biasa. Jika Anda ingin matar dan
mengarahkan objek pada beberapa sudut atau jatektte maka
Anda harus menggunakan Servo Motor. Hal ini dimumgn
dengan kombinasi motor biasa dan tambahan seasamcdal ini

berupa encoder untuk umpan balik posisi. Kontrd&t servo motor
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yang lebih dikenal dengan nama sedmve adalah bagian yang
paling penting dan canggih dari sebuah servo mokarena

dirancang untuk presisi tinggi tersebut[8].

Gambar 2.3 Servo

2.2.4. BahasaC

Bahasa Pemrograman C adalah sebuah bahasa penmangram
komputer yang bisa digunakan untuk membuat berbaghkasi
(general-purpose programming language), mulai dari sistem operasi
(sepertiwindows atauLinux), antivirus, software pengolah gambar
(image processing), hingga compiler untuk bahasa pemrograman,
dimana C banyak digunakan untuk membuat bahasaogeannan
lain yang salah satunya adalah PHP.

Bahasa pemrograman C dibuat pertama kali oleh Bekini
Ritchie pada tahun 1972. Saat itu Ritchie bekerjaBell Labs,
sebuah pusat penelitian yang berlokasi di Murrdl, New Jersey,
Amerika Serikat.Ritchie membuat bahasa pemrogra@aontuk
mengembangkan sistem operasi UNIX. Sebelumnyansisiperasi
UNIX dibuat menggunakan bahasasembly(assembly language).
Akan tetapi bahasassembly sendiri sangat rumit dan susah untuk

dikembangkan.Dengan tujuan mengganti balassembly, peneliti
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di Bell Labs membuat bahasa pemrograman B. Namurasaa

pemrograman B juga memiliki beberapa kekurangang ykhirnya

di lengkapi oleh bahasa pemrograman C[9].

1

Sitem Program Gerak Servo
Di robot pemadam kebakaran ini alat gerak menggaumak
buahcervo yang digabungkan dengan ro@ervo akan berputar

dengan kecepatan yang bisa ditentukan berikutdegencode:

#i ncl ude<Ser vo. h>

#def i ne RODALl 4

#defi ne RODA2 5

Servo Rodal; Servo RodaZ2;

voi dset up() {
Rodal. att ach( RODA1) ; // pi n notor servo
Roda2. at t ach( RODA2) ;

}

voi dl oop() {
/[1maju();// pilih salah satu naju/ maju pel an
maj upel an();

void maju(){ //SEMJA RODA NAJU
Rodal. write(380);
Roda2. write(-380);
}
voi d majupel an(){ // input angka 60-100 untuk gerak
pel an
Roda2. wite(63);// input rodakanan 60-100
Rodal. write(98);// input rodakiri

}
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Sistem Program Kalibrasi Ultrasonik
Konfigurasi arah robot pemadam kebakaran ini mengkan
sensoultrasonic, yaitu dengan menghindari benda yang ada di

depannya dan tidak akan tertabrak, berikut ketenacage :

/ljika sensor kanan terdeteksi nmaka bel ok Kiri
el sei f (jarak3>1&&j arak3<set poi n) {

kKiri();

del ay(50);

el seif (base>lintasan && keadaan > 0){
maj u() ;
del ay(kecepat an) ;
di am (100000);//berhenti total

}
/1 JIKA NIALI SET PO N SEMJUA SENSOR TI DAK TERLAMPAUI
MAKA " ROBOT MAJU'
el se{
maj u() ;
del ay(50);

——

/1 inisialisasi progam pangillan

voi d maj u(){ /1 SEMUA RODA MAJU
Rodal. write(380);
Roda2. write(-380);

}

voi d mundur () { /| SEMUA RODA MUNDUR
Rodal. write(-380);
Roda2. write(380);

}

void balik_kiri(){
Rodal. write(-380); /1 RODA1 MUNDUR
Roda2. write(-380); /1 RODA2 MAJU

}

voi d bal i k_kanan(){
Rodal. write(380); /1 RODAL MAJU
Roda2. write(380); / 1 RODA2 MUNDUR

voi d kanan() {
Rodal. write(380); /1 RODAL MAJU
Roda2. wri t e(rodakanan); //RODA2 pel an

}

void kiri(){

Rodal. wite(rodakiri); //RODAL pel an
Roda2. write(-380); /1 RODA2 MAJU

}
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2.2.5. Flowchart

Diagram alir(bahasa Inggrfkowchart)bagan alir, atau bagan
arus adalah sebuah jenis diagram yang mewakilrigige, alir
kerja atau proses, yang menampilkan langkah-langetdm bentuk
simbol-simbol grafis, dan urutannya dihubungkan gaen panah.
Diagram ini mewakili ilustrasi atau penggambaramyedesaian
masalah. Diagram alir digunakan untuk menganalisiendesain,
mendokumentasi atau memanajemen sebuah prosegratgam di
berbagai bidang.

Diagram alir digunakan untuk mendesain dan mendektasi
proses atau program sederhana. Seperti jenis thadamnya,
diagram ini membantu menggambarkan apa yang sddgadi dan
dengan demikian membantu mengerti sebuah prosesniDagkin
saja menentukan kekurangan fitur, atau bagian yamgng jelas
didalam sebuah proses[10].

Terdapat beberapa bentuk diagram alir, dan seta&apuk
memiliki urutan dan peranan masing-masing. Dua ulepersegi
yang paling umum digunakan dalam diagram alir,uyait

a. langkah pemrosesan, yang sering disebut detig@dakan, dan
dinotasikan sebagai persegi panjang

b. keputusan, biasanya dinotasikan sebagai belah&etup
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Tabel 2. 1 SimbadFlowchart

Simbol

K eterangan

D

Terminator / Terminal
Merupakan simbol yang digunakan untuk

menentukan state awal dan state akhir spatu
flowchart program.

Preparation / Persiapan
Merupakan simbol yang digunakan untuk
mengidentifikasi  variabel-variabel yang
akan digunakan dalam program. Bjsa
berupa pemberian harga awal, yang ditandai
dengan nama variabel sama dengan |(")
untuk tipe string, (0) untuk tipe numeric,
(.F./.T.) untuk tipe Boolean dan ({//}) untuk
tiper tanggal.

Input output / Masukan keluaran
Merupakan simbol yang digunakan untuk
memasukkan nilai dan untuk menampilkan
nilai dari suatu variabel. Ciri dari simbol ii

adalah tidak ada operator baik operator
aritmatika hingga operator perbandingan.
Yang membedakan antara masukan dan
keluaran adalah jika Masukan cirinya

adalah variabel yang ada didalamnya beJum
mendapatkan operasi dari operator tertentu,
apakah pemberian nilai tertentu atau
penambahan nilai tertentu. Adapun ciri

untuk keluaran adalah biasanya variabelnya
sudah pernah dilakukan pemberian nijlai
atau sudah dilakukan operasi dengan
menggunakan operator terntentu.

Process/ Proses
Merupakan simbol yang digunakan untuk
memberikan nilai tertentu, apakah berupa
rumus, perhitungna counter atau hanpya
pemrian nilai tertentu terhadap suatu
variabell.

Predefined Process/ Proses Terdefinisi
Merupakan simbol yang penggunaannya
seperti link atau menu. Jadi proses yang|ada
di dalam simbol ini harus dibuatkan
penjelasan flowchart programnya secara
tersendiri yang terdiri dari terminator dan
diakhiri dengan terminator.
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Simbol

K eterangan

Decision / ssimbol K eputusan

Digunakan untuk menentukan pilihan su
kondisi (Ya atau tidak). Ciri simbol in
dibandingkan dengan simbol-siml
flowchart program yang lain adalah simk
keputusan ini minimal keluaran arusnys
(dua), jadi Jika hanya satu keluaran m
penulisan simbol ini adalah salah, |
diberikan pilihan jika kondisi bernilai ben
(true) atau salah (false). Sehingga jika n
keluaran dari simbol ini adalah lebih d
dua bisa dituliskan.

Khusus untuk yang keluarannya dua, ha
diberikan keterangan Ya dan Tidaknya p
arus yang keluar.

atu

ol
ol

) 2
aka
adi
ar
anti
ari

\rus
ada

o

Connector

Konektor dalam satu halaman merupa
penghubung dari simbol yang satu
simbol yang lain. Tampa harus menulisk
arus yang panjang. Sehingga akan lg
menyederhanakan dalam penggamba
aliran programnya, simbol konektorn
adalah lingkaran, sedangkan KonekK
untuk menghubungkan antara simbol ya
satu dengan simbol yang lainnya ya

Kan
ke
an
bih
aran
ya
tor
ANg
ng

berbeda halaman, maka menggun

kan

simbol konektor yang segi lima, dengan
deberikan identitasnya, bisa berupa charater
alpabet A — Z atau a — z atau angka 1

sampai dengan 9.

Arrow / Arus

Merupakan simbol yang digunakan untuk
menentukan aliran dari sebuah flowchart
program. Karena berupa arus, maka dalam
menggambarkan arus data harus diberi

simbol panah.




BAB |1

METODELOGI PENELITIAN

3.1. Prosedur Pendlitian
3.1.1. Rencana/ Planning
Rencana yang akan dilakukan untuk memplaject untuk
Mata Kuliah Tugas Akhir ini adalah membuat sebusd)gek robot
yang bisa membantu dikalangan masyarakat yang nmunmgésih
membutuhkan bantuan dan masih mengalami kesulit@iamd
melakuan/megerjakan sesuatu dalam hal ini direfkkegmanembuat
robot yang berguna dalam menanggulangi kebakartamdskala
kecil.
3.1.2. Analisis
Dari beberapa data yang telah dikumpulkan, kebakigadi
karena adanya beberapa faktor diantaranya:
1. faktor terjadinya kebakaran karena alam:
a. petir (misal : sambaran petir pada bahan mudallkarh
b. gempa bumi (misal: gempa bumi yang mengakibatkan
terputusnya jalur gas bahan bakar)
c. gunung meletus (dikarenakan lava pijar yang panas
membakar tumbuhan kering disekitarnya).
d. panas matahari (misal : panas matahari yang meidaniu

kaca cembung ke dedaunan kering di sekitarnya).
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2. faktor terjadinya kebakaran karena manusia:
a. disengaja (pembalakan liar, balas dendam).
b. kelalaian (lupa mematikan tungku pembakaran saah ak
meninggalkan rumabh).
c. kurang pengertian (membuang rokok sembarangan,
merokok di dekat tempat pengisian bahan bakar[11].

Dari beberapa data yang telah dikumpulkan lalu alisis
sehingga mendapatkan kesimpulan bahwa kebakarar tegadi
karena kelalaiyan terhadap api yang kecil, makaitladiputuskan
untuk membuat robot pemadam api berskala kecil.

Rancangan / Desain

Dalam pelaksanaan penelitian ini bertujuan untukgoeangi
kegagalan dalam menanggulangi kebakaran dan memgura
kerugian yang dialami oleh masyarakat, karena pgemelni bersifat
deskriptif dan menggunakan analasis secara detdbmpenelitian
ini termasuk penelitian kualitatif, dalam penehtimemerlukan data
yang relefan dianjurkan menggunakan teknik penglampuaata
document karena teknik pengumpulan adalah teknikgale
mengumpulkan referensi dari data-data berbentigatul
I mplementasi

Dari semua data yang telah dikumpulkan diutuskatukun
membuat robot pemadam api berbasis Arduino Unsaalanengapa

memilih MicrocontrolerArduino Uno dikarenakan Arduino sudah
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banyak digunakan dalam dunia robot dan mudah dikapamudah
digunakan karena memggunakan bahasa C dan banyali se

petunjuk/ buku-bukble-book tentang tutorial meggunakanya.

Persiapan pelaksanaan

v

Penelitian

v

Penulisan proposal

v

Pengumpulan data

Analisis Awal Analisis Akhir

~.,

Penarikan Kesimpulan

A

Pembuatan Project

A

Penulisan Laporan

Gambar 3. 1 Bagan Penelitian

3.2. Metode Pengumpulan Data
3.2.1. Observas
Dalam metode ini dilakukan kunjungan ke tempat pama
kebakaran di daerah Tegal, bertujuan untuk menkiapanhformasi
yang lebih relefan dan akurat agar data yangditetgbih lengkap

dan benar menurut fakta yang ada
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3.2.2. Wawancara
Metode yang digunakan selanjutnya adalah wawanddira,
dalam metode ini menanyakan beberapa informag gédyutuhkan
untuk membuat robot kepada narasumber, sepertirbaga cara
memadamkan api dan berapa jarak yang akurat unémkasiamkan
api dengan skala kecil.
3.2.3. Studi Literatur
Setelah menggunakan metode wawancara gunakan metode
satu lagi yaitu metode literatur, yaitu mencariadat informasi
tentang pemadam kebakaran lewat jurnal,sheet baokdku-buku
yang membahas tentang pemadam kebakaran, kareama dedtode
wawancara belum tentu informasi yang disampaikareh ol
nasrasumber itu benar dan akurat, untuk mengaasisiprjadinya
kesalahan dalam pengambilan informasi dan data judiam

menggunakan metode studi literatur.



BAB IV

ANALISISDAN PERANCANGAN SISTEM

4.1. Analisis Sistem
4.1.1. AnalissMasalah

Berdasarkan hasil dari penelitian di pemungkimamgyaawan
terhadap kebakaran karena disebabkan oleh fakitdeeagkala kecil,
data menyatakan bahwa penyebab kebakaran besakatu lebih
cepat merambat ketika banguna / barang-baranggsbéndekatan
dan susah untuk di pisahkan ketika api muncul daranbenda-
benda tersebut dan susah untuk dijangkau oleh naamaka
diperlukan sebuah alat bantu seperti robot pemaajginyang bisa
memadamkan api walaupun sumber api sangat sulik utijangkau
oleh manusia.

4.1.2. AnalisisKebutuhan Sistem

Sistem yang digunakan dalam pembuatan robot pemagam
ini adalah sistem sensor, dimana robot ini mend&ada3 sensor
yang bisa membuat robot ini lebih sempurna dalamgagakan
tugasnya, tiga sensor ini terdiri dari sensor atirak, sensoflame,
dan sensoproximity tiga sensor ini lah yang akan membantu robot
menjalankan tugasnya agar lebih sempurna, dan biot réni
menggunakan mikrokontroler arduino, dalam pembugtagram

robot menggunakan bahasa c, bahasa pemrogramansyapgl.
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4.1.3. Analisis Kebutuhan Non Fungsional

Perangkat keras adalah sebuah komponen atau wrsiatpn

yang digunakan untuk menunjang pembangunan sisesrdugung

keputusan. Dalam pembuatan robot ini dibutuhkan etzgda

perangkat keras seperti:

1.

Microcontroler Arduino Uno r3

Spesifikasi teknis lainnya sebagai beriku:

a.

b.

microcontroller ATmega328P

operating Voltage 5V

input Voltage (recommended) 7-12V

input Voltage (limit) 6-20V

digital 1/0 Pins 14 (of which 6 provide PWM output)
PWM Digital 1/0 Pins 6

analog Input Pins 6

DC Current per 1/0 Pin 20 mA

DC Current for 3.3V Pin 50 mA

flash Memory 32 KB (ATmega328P) of which 0.5 KB used
by bootloader

SRAM 2 KB (ATmega328P)

EEPROM 1 KB (ATmega328P)

clock Speed 16 MHz

length 68.6 mm

width 53.4 mm
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g.
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weight 25 g

LED_BUILTIN Pinno 13

Sensor Ultrasonic

Sensor HC-SR04 memiliki spesifikasi sebagai berikut

a.

b.

)

tegangan : 5V DC

arus statis : < 2mA

level output : 5v — OV

sudut sensor : < 15 derajat

jarak yg bisa dideteksi : 2cm — 450cm (4.5m)

tingkat keakuratan : up to 0.3cm (3mm)

Sensor flame 5 channel

Sensor flame 5 channel memiliki spesifikasi sebagakut:

a.

b.

g.

h.

tipe : Flame sensor isi 5 sensor

vin : DC 3.3V-9V

range sensor : 120°

output : Digital

tiap sensor memiliki lampu indikator

mendeteksi api lilin dengan range panjang gelom¥0G;
1100nm

dimensi : panjang 4 cm x lebar 4 cm

berat : 50 gram

SensoProximity

SensoProximity memiliki spesifikasi sebagai berikut:



a.

C.

d.

e.
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model : ET-305

jenis: Head sensor tipe terlindung
bentuk : Silindris

jarak : 0 hingga 1,0 mm

mendeteksi : Logam non besi

Modul Kipas L9110

Modul Kipas memiliki spesifikasi sebagai berikut:

a.

b.

C.

Servo

Servo

a.

b.

ukuran Produk 50*26*15mm (tanpa baling-baling)
diameter baling-baling 75mm

working Voltage 5 volt

memiliki spesifikasi sebagai berikut:

sistem kontrol : analog

arah : CCW

sudut operasi : 360 derajat

diperlukan pulsa : 500us-2500us

jenis bantalan : 2BB

gigi ketik : plastik

jenis motor : karbon

berat: 56 g

kecepatan operasi : 0.18sec / 60 degree ( 4.80M6%6c /

60 degree (15vVv)
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4.2. Perancangan Sistem

Perancangan sistem merupakan bagian dari meteqmaogiitian dan
pengembangan suatu perangkat lunak yang dilakuaiak tahap analisis
yang bertujuan untuk memberikan gambaran secqrarieci.

4.2.1. Perancangan Sistem Program Robot

Inisialisasi
Sensor ultrasonik
Servo

Tombol on/off

Sensor ultasonik
mendeteksi
dinding

Tidak Servo kanan dan
kiri bergerak

Ada
dinding

dengan kecepatan

yang sama (maju)

Servo kana bergerak lebih
lambat dari servo kiri
(Belok/ Putar balik)

Gambar 4. Flowchart program jalan robot

Keterangan Gambar

Menjelaskan bahwa program akan dimulai.

Menjelaskan proses yang dikerjakan oleh alat.

c. // Menijelaskan nilai kondisi alat.

Menjelaskan Keputusan yang akan dipilih oleh. ala



BABV

HASIL DAN PEMBAHASAN

Setelah proses analisis dan perancangan sistesaisdllakukan, langkah
berikutnya adalah proses pengujian terhadap sisyamg telah dibangun.
Pengujian program dilakukan secara mandiri untulkhgeealuasi kesalahan -
kesalahan dan memastikan apakah sistem yang dibaetah berjalan dengan
baik. Pembuatarototype robot line proximity pemadam api berbasis arduino
uno dilakukan dengan sistem koding, yaitu dengangk@nfigurasi sensor-sensor
yang terdapat pada robot tersebut.

5.1. Implementas Sistem
5.1.1. Pengkodean Program
Pengkodean program merupakan tahap pengkonveragh h
analisis dan perancangan sistem, yang dijabarkata plaab
sebelumnya, ke dalam bahasa pemrograman. Selumsan yang
digunakan dan rancang bangun sistem diimplememtadie dalam
sistem menggunakan bahasa pemrograman C.
5.1.2. Pengujian Sistem
Untuk mengetahui kebenaran sistem dalam membesidiasi
untuk memadamkan api di ruangan yang sulit dijangkéutuhkan
tahap pengujian. Tahap pengujian dilakukan dengamguoji
keberhasilan sistem dalam pengolahan data, bekdasdata sampel

masukan berupa data jangkauan api bisa di padandeam,data
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unsur-unsur yang dapat memadamkan api dengan, cipat
bukan hanya itu, sistem yang harus di uji yaittesmsspengkalibrasi
robot dengan mengkonfigurasi sensor ultasonik agaot bisa
berjalan dengan lancar dan bisa menghindar darierbph
penghalang, setelah pengujian sensor ultrasonikabiy lanjut ke
pengujian sensor berikutnya, yaitu sensor flameadia sensor ini
akan merespon jika ada sumber api, setelah mengeosior flame
lanjut ke sensor berikutnya yaitu sengmooximity sensor yang
bekerja mendeteksi warna, setelah semua sensajddkagan baik
langkah berikutnya pengujian di alat eksekusi agm @lat bantu
jalanya robot itu servo dan modul kipas, berikwalad gambar dari
hasil pengujian sensor ultrasonik, sensor flamesggsor proximity

Tabel 5. 1 Hasil pengujian sensor ultrasonik & $erv

NO SENSOR HASIL

1 Ultrasonik Depan| Berhasil mendeteksi dindingen8

Gagal mendeteksi dinding £ 5cm

2 Ultrasonik Kanan | Berhasil mendeteksi dinding tn7c

Gagal mendeteksi dinding £ 9cm

3 Ultrasonik Kiri Berhasil mendeteksi dinding £ 7cm

Gaal mendeteksi dinding+ 9 cm

4 Servo Kanan dapMampu mengambil arus 5 volt dari
Kiri step down dan mampu berputar 360°

dengan sempurna
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Dalam uji coba pasti menemukan kendala seperti lgg@asensor
mendeteksi / merespon masukan yang didapatkareladia di sekitarnya, dalam
tatel di atas menerangkan bahwa sensor ultrasoagalgdalam mendeteksi
dikarenakan:

a. dalam pemasangan kabel dari sensor ke pin arduiream@ kencang

b. dalam pembuatan sistem konfigurasi perhitungark janéara sensor dan

dinding kurang akurat

c. pembelian komponen yang kurang berkualitas juga fimsnjadi penyebab

sensor gagal mendeteksi masukan yang diterima

d. kurang memperhatikan aliran listrik yang digunakéh sensor, karena
sensor akan bisa bekerja dengan sempurna jika girag diterima adalah
5 volt, jika kurang / lebih bisa menyebabkan gagalensor mendeteksi

masukan

e. pengecekan ketika membeli komponen harus samatidep@ponen yang

dibutuhkan jika salah seri akan menyebabkan kegagal
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Tabel 5. 2 Keadaan ketika robot berbelok dan pgaaék

NO | KEADAAN LINTASAN HASIL

1 ‘ ‘ Robot akan terus maju dan lurus

Robot akan belok ke arah kanar

3 “ Robot akan belok kearah Kkiri

4 “T Robot akan putar balik

Berikut adalah hasil dari pengujian sensor-sensoig\tertera di prototipe
robot pemadam apine proximity berbasis Arduino Uno, sensor yang diuji adalah
sensor ultrasonik, sensor yang digunakan robotkumengkonfigurasi geraknya

robot.

R fan e L

Gambar 5. 1 Hasil pengecekan sensor ultrasonik
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Berikut adalah gambar dari koding untuk mengujiveerapakah servo
sudah bisa bergegerak dengan benar dan bisa dmyunakuk alat penggerak
prototipe robotline proximity pemadam api berbasis Arduino Uno, karena setiap

komponen harus diuji coba terlebih dahulu sebeliguragkan.

&8 TESZ | Arduino 1.8.13

File Edit Sketch Tools Help

TES2
P/TES MENCARI TITIE BEFHENTI EODAL & RODAZ//

#include <Servo.h>
#define RODAL 4

#define RODAZ 5

Servo Rodal; Servo Rodad;

woid setup () {
Rodal.attach (RODAL) ;
Rodaz. attach (RODAZ) ;

}

woid loopi){
Rodal.writei{80); // rubah angka 110-70 samapai motor bherhenti
Rodaz.weite(90); // misal 80,85,90,95,100

b

Gambar 5. 2 Kode untuk mengecek servo



BAB VI

KESIMPULAN DAN SARAN

Berdasarkan perancangan, Perealisasian dan pengdapat diambil
kesimpulan sebagai berikut:

a. robot pemadam api berbasis arduino dapat membaekerjpan
manusia untuk memadambkan api.

b. aplikasi penggunaan 3 buah ultrasonik Ping padaotrdielah
meningkatkan kemampuan sistem untuk mendeteksindata tiap
sudut untuk memudahkan robot dalam bernavigasi gwrakan
teknik algoritmawall follower

C. penggunaan sensor yang tepat akan berpengarulkipada robot

d. dari hasil pengujian Sensor Ultrasonik dgunakarukimhendeteksi
dinding dengan hasil ukuran 5.2 V sedangkan gkddteksi tegangan
yang diukur tidak ada

Adapun beberapa saran untuk mengatasi dan melandkeiperapa
kelemahan pada penelitian robot pemadam api ity gabagai berikut:

a. kerangka robot yang digunakan terlalu rentan dikatan berbahan
akrilik yang dapat memicu patahnya robot, keranghet sebaiknya
menggunakan almunium

b. kerangka robot terlalu keci menyebabkan kekurangemg untuk

komponen-komponen robot, jika terlalu berdempetasa derjadi

31
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konsleting, sebaiknya menggunakan kerangka yalip leas agar
tidak kekurangan tempat untuk komponen robot

sensor flame yang digunakan untuk mendeteksi apgasasensitif
terhadap intensitas cahaya sehingga jika di ruatedain terang maka
sensor lasung mendetek cahaya tersebut dan bdimgrg akan
otomatis berputar, lebih baik penggunaan robot digunakan di
ruangan yang tertutup

penggunaan kabelumper kurang efektif terhadap penyambungan
komponen robot, terkadang ada salah satu kompaten yang tidak
tersambung ke mikrokontroler

penggunaan shild di arduino sangat rentan karereréyea pin
terkadang tidak masuk dengan benar, dan bisa mabkab

kesalahan dalam pemasangan komponen robot
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fiinisializal wotor servo

#include <Servo.h-

#define RODAL 4 /f/roda kiri

#define RODAZ 5 //roda kanan

Servo Rodal; Servo Roda:Z:

fidefinizi pin kipaz dan pin buzzer

#define kipas 6

#define buzzer 3

bool keadaan;

J/EALTERAST EECEFATAN DN SETPOIN SENSOR

int kecepataan =700; // NILAT GERAE BELOK 20% (500-10007:
int rodakiri =89; // NILAI BEERHENTI RODL4 KIRI (+-80);

int rodakanan =%0; // NILAI BERHENTI RODA EANAN (+-90):
int setpoin =7y // NILAI TOLERANSI JARAE HINDAR (7-15):
int lintasan  =200; // NILAI TOLERANSI WARNA LINTASAN (0-1024)
int api =500; // NILAT TOLERAMSI CAHAYTA AFI (0-1024)

ffinisialisasi sensor 1 sebelah kiri
#include <HewPing.h-

#define echol 10

#define trigoerl 9

Lampiran 5 koding 1

HewPing sonarl (triggerl,echol,l100):

Fiinisializasi sensor 2 sebelah depan
#define echoZ 12

#define trigger2 11

HewPing sonar?(triggerl,echoZ,100);

ffinisialisasi sensor £ sebelah kanan
#define echo3 g

#define triggers 7

HewPing sonarl{triggers,echos, l00);

wold zetupl) !

Serial.begin(9600) // zerial monitor "mehampilkan data zenzor”
diam (3000

Rodal.attach(RODAL) //pin motor sSerwo

RodaZ. attach (RODAZ) ;

pinMode (kipas, INFUT) ;

pinMode (buzzer , OUTPUT) ;

keadaan = 0;

Lampiran 6 koding 2



woid loopil) !

/¢ sensor mengukur dan membaca
jarakl =sonarl.ping cm(): /f
jarak? =sonarZ.ping cm(): /S

int
int

sensor kiri
sensor depan

int jarak3 =sonar3.ping cm()r // Sensor Kanan

int basze = analogFead (A0) » /F pin sensor torL000
int apil = analogRead(4l); // pin sensor Api A41-A5
int apiZ = analogFead (&Z) ;

int apid = analogFead (A3) ;

int apid = analogBead (4d) !

int apis = analogFead (4A5) ;

Sfzenzor menanpilkan data yvang dibaca
Serial.
Serial.
Serial.
Serial.print(” Il
Serial.print{jarak3);
Serial.print(” |1
Serial.print{apil):

printi(jarakl):
printl:rr | | rr:l;
printijarakz);

.
:I!'

LA
-

Lampiran 7 koding 3

J/PEMIS 1 jika apl terdeteksi maka exsekusi

if (lapiZeapi|lapid=api|lapid=api) &s (jarakZ:lescjarak2<15))!
digitalllrite (buzzer HIGH); //buzzer myi

pinMode (kipas, OUTPUT); digitalirite(kipas,LOm);//kipas hergerak

diam(2000); // panggil diam "lihat inisialisasi progan pangillan void diam(x);"
tiup(kecepataan); //panggil tiup

diam(1000); //panggil diaw

keadaan = 1;

}

J/PRENIS 2 Jika api tidak terdeteksi maka exsekusi
elaef
digitallirite {buzzer, LOW); // buzzer mati
pinMode (kipas, INFUT); digitalUrite(kipas, HIGH): // kipas berhenti
if (base-lintasan sc keadaan = 0)f
najul);
delay(kecepataan)
diaw (100000 ://berhenti total

}

Lampiran 8 koding 4
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J/iika zenzor kirl terdeteksi naka belok kanan
elze 1f (jarakl<setpoinssiarakl:=1){

kanan(); //panggil kanan

delay(50);

)

//7ika senzor kanan terdeteksi maka belok kirl
elze if (jarakasetpoinssiarakd:1){

kiri();

delay|50);

)
//]ika senzor depan terdeteksi maka balik (balik belum ditentukan)

elze 1f (jarakd<setpoinssiarak:1){
//]ika senzor kird < sensor kanan naka ditentwkan "balik kanan”
if [jarakl<jarakd)!
balik kanan{);
delay(kecepataan);

Lampiran 9 koding 5

J7iika sensor kanan » sengor hanan maks ditentuban "balik kiri"
elae if (jarakljarakd)!
balik kiri();
delay(kecepataan) ;
}

}
f/VTEA NIALT 3ET POIN GEMUA SENSOR TIDAE TERLAMPAUL MAFA "ROBOT MAJU"

elagf
naju();
delay(100);
J
}
J

Lampiran 10 koding 6
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A4 dmisialisasi progam pangillan

woid majull AASEMUOA RODA MAJTT
Rodal.write [(350) ;
RodazZ.write [(—380) >

H

woid mundar ()4 A ASEMIA RODA MUONDUER
Rodal.write [(—380) ;
RodazZ.write (350) ;

¥

wold balik kiri(){
Fodal . write [—380)
RodaZ.write [(—380)

AARODAL MITHDITR
AARODAE MATJTT

LTI T

L

wold balik kanani() {
FRodal.write (350) ; AARODA] MAJTT
RodaZ. write (380] ; ASRODAZ MITHNDTTER

Lampiran 11 koding 7

wold kanar() {
Fodal.write (380) A/RODAL MAJTT
FodaZ.write (rodakanan); S /R0DAZ BEERHENTI
’
wold Ririf){
Fodal.write (rodakiri) //R0DA]L BERHENTI
FodaZ.write (-380) 2 AARODAZ MAJIT
’
wold diamiint =) §
Fodal.write (rodakiri): J/RODL FANAN BEEHENTIT
RodazZ.write (rodakanan); A RO0DA EIRT EERHENTI
delay(=x): A ASEMUA RODA BEERHENTI
H

Lampiran 12 koding 8

voild tiup(int x){ // ROBOT BERHENTI DAN MENIUP EEEANAN DAN FRKIRI
balik kanani):
delayi{x/4):
diam(x);
balik_kiri():
delay(x/2):
diamix);
balik kanan(j;
delay(x/2):
diam(x);
balik kiri(j;
delayi{x/4):
diam(x);

}

Lampiran 13 koding 9
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