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ABSTRAK
Perkembangan teknologi kendali berbasis SOC (System On Chip) mikrokontroler telah mampu untuk dimanfaatkan dalam perancangan mobile robot yang dapat digunakan dalam kehidupan sehari-hari. Penelitian ini berusaha membangun sebuah mobile robot cerdas, selain sebagai materi penelitian tugas akhir kami, juga ikut serta dalam Kontes Robot Cerdas Indonesia 2006. 

Pada perancangan robot cerdas ini terdapat beberapa hal yang harus diperhatikan, diantaranya pemilihan/penggunaan komponen-komponen pembangun robot, seperti sistem kontrol, sensor, aktuator serta catu daya yang digunakan. 

Robot yang dirancang menggunakan metoda differential steering dengan motor dc sebagai aktuator. Robot dapat bergerak menyusuri arena lapangan berdasarkan masukan dari sensor ultrasonik dan sensor infra merah yang berfungsi untuk mendeteksi lingkungan di sekitar robot. Untuk mencari dan memadamkan api lilin yang menyala digunakan dua jenis sensor, yakni sensor UVTron yang berfungsi untuk mendeteksi keberadaan nyala api lilin dalam ruangan serta sensor PIR yang berfungsi untuk menentukan posisi titik api di dalam ruangan. Sistem pemadaman api menggunakan kipas yang digerakkan oleh sebuah motor dc. 

Hasil perancangan yang dilakukan pada penelitian ini terbukti cukup baik dalam hal waktu tempuh serta pencarian dan pemadaman api di arena yang telah ditentukan.

ABSTRACT

The advancement of control technology based on SOC (System On Chip) microcontroller have been used in designing of mobile robot in daily life. This research tries to build an intelligent mobile robot, besides as topic of final research in undergraduate program thesis of us, it’s also competed in National Intelligent Fire Fighting Robot Contest in June 2006.
In building an intelligent robot there are several things must be considered, such as robot components, like control systems, sensors, actuators and power supply. 
The robot is designed using differential steering method with dc motor as actuator. The robot can move in the arena based on input from ultrasonic and infrared sensors that detect environment around robot. In searching and putting off the candle light two types of sensor types are used, namely UVTron sensor—that detects the existence of candle flame in a room and PIR sensor—that determines the exact position of the flame in a room. To extinguish the flame, a fan is used which is moved by a dc motor.

The robot that is developed in this research has been proved to be effective enough in the matter of travel time, flame searching and extinguishing it in a determined area.
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