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ABSTRAK

Penelitian mengenai teknologi robot telah banyak dikembangkan, karena
robot berguna untuk membantu kepentingan-kepentingan manusia misalnya,
untuk pekerjaan yang memerlukan ketelitian tinggi pada bidang perindustrian,
melakukan pekerjaan dengan resiko bahaya yang tinggi ataupun melakukan
pekerjaan yang membutuhkan tenaga besar dan sebagainya. Robot Cerdas
Pemadam Api dibuat sebagai salah satu simulasi bentuk robot dalam skala kecil
dimana robot tersebut bertugas mencari api dalam suatu ruangan dan kemudian
mematikannya.

Robot yang dirancang akan menggunakan sensor jarak yaitu ; ultrasonik dan
infra-merah, komunikasi menggunakan komunikasi radio, sensor api ;Uvtron,
sensor panas ; Passive infra red, menggunakan 2 sistem pemadam api yaitu, air
dan kipas, DC (Direct Current) motor sebagai penggerak putaran roda dengan IC
(Integreted Circuits) L298 sebagai driver motor dan kendali motor yang dikontrol
secara close loop, yang berfungsi mengatur putaran dari DC motor, yang
kesemuanya itu dihubungkan ke dalam satu sistem kontrol, yaitu menggunakan
mikrokontroler ATmega64. Robot tersebut dapat berjalan secara autonomous
tanpa kendali manual dan dalam pengaktivasiannya digunakan sensor suara
dengan frekuensi yang telah ditetapkan oleh panitia KRCI yang berkisar antara 3-
4 KHz.

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

Kata kunci : swarm, ATmega64, pemadam api, robot, komunikasi
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ABSTRACT

The research concerning the robot's technology often was developed,
because the robot was useful to help the interests of humankind for example, for
the work that needed high care to the industry field, carried out the work with the
risk of the high danger or carried out the work that needed the big power etc.Fire
Fighting Robot was made as one of the simulations of the form of the robot in
small scale where this robot was assigned to look for fire in a room and afterwards
killed him.

The robot who was drafted will use the distance sensor that is; ultrasonic
and infra-red, the communication use Radio communication, the fire sensor
;Uvtron, the hot sensor ; passive infra red,used 2 fire extinguisher systems that is,
water and fan, DC (Direct Current) motor as the round motivator of the wheel
with IC (Integreted Circuits) L298 as driver the motor and the control of the motor
that was controlled in a close loop system, that was functioning arranged the
round from DC motor, that all of it that was connected in one control system, that
is used mikrokontroler Basic Stamp BS2P40.This robot could go in an
autonomous manner without the control of the manual and the activation was used
by the voice sensor with the frequency that was determined by the KRCI
committee that revolved between 3-4 KHz

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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