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ABSTRAK

Kebakaran merupakan situasi darurat yang berpotensi
mengancam keselamatan manusia, kekayaan materi, asset, dan
ekosistem disekitarnya. Adapun institusi yang mempunyai wewenang
untuk menangani kebakaran adalah pemadam kebakaran. Dalam
melakukan upaya pemadaman yang melibatkan penetrasi ke dalam
bangunan yang terbakar, pemadam kebakaran memiliki resiko yang
tinggi seperti jatuh dari ketinggian, ledakan, bahaya benda tajam, dan
lain-lain. Salah satu alternatif untuk mengurangi resiko tersebut adalah
adanya sebuah robot pemadam api yang dapat membantu pemadaman
api. Maka dibuatlah sebuah prototipe robot pemadam api berbasis
mikrokontroler Arduino Mega 2560 dan Esp32. Robot ini menggunakan
algoritma wall following dengan sensor Rplidar A1M8 sebagai
pendeteksi jarak. Selain itu, sistem kendali Proportional-Derivative
diterapkan dengan sensor MPU6050 sebagai pembaca sudut robot.
Robot ini juga dilengkapi dengan sensor UVtron sebagai pendeteksi api,
yang memungkinkan robot untuk mendeteksi keberadaan api. Sensor
TPAG64 digunakan sebagai penentu titik koordinat api, yang membantu
robot untuk mengidentifikasi lokasi tepat dari sumber api. Pada
pengujian Rplidar dengan tujuan untuk mengetahui keakuratan
pembacaan sensor didapatkan nilai rata-rata error pembacaan sebesar
0.72%. Pada pengujian Proportional-Derivative yang dilakukan untuk
mendapatkan nilai parameter Kp dan Kd didapatkan nilai Kp sebesar
0.24 dan Kd sebesar 1. Sedangkan untuk sistem algoritma wall following
didapatkan nilai Kp sebesar 0.2 dan Kd sebesar 1. Kemudian dari
pengujian pemadaman api dengan tujuan untuk mengetahui waktu robot
dalam mencari titik api dan memadamkannya, didapatkan waktu rata-
rata pemadaman api selama 8,21 detik. Dan dari hasil pengujian
keseluruhan robot hexapod pemadaman api mampu memadamkan 2
sumber api yang terletak pada area berlabirin dengan catatan waktu
tercepat adalah 1.43 menit terhitung dari saat tombol start ditekan.

Kata kunci : kebakaran, mikrokontroler, wall following, Proportional
Derivative, robot hexapod
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ABSTRACT

Fire is an emergency that has the potential to threaten human
safety, material wealth, assets, and the surrounding ecosystem. The
agency authorized to deal with fires is the fire department. In
extinguishing efforts that involve penetration into a burning building,
firefighters have a high risk of fire such as falling from a height,
explosion, danger of sharp objects, and others. One alternative to
reduce this risk is the existence of a fire extinguisher robot that can help
extinguish the fire. Then a prototype fire extinguisher robot based on the
Arduino Mega 2560 and Esp32 microcontroller was made. This robot
uses a wall-following algorithm with the Rplidar A1M8 sensor as a
distance detector. In addition, the Proportional-Derivative control
system is implemented with the MPUG6050 sensor as a robot angle
reader. This robot is also equipped with a UVtron sensor as a fire
detector, which allows the robot to detect the presence of fire. TPA64
sensor is used to determine the coordinates of the fire, which helps the
robot to identify the exact location of the fire source. In the Rplidar test
to obtain the accuracy of sensor readings, the average reading error
value was 0.72%. In the Proportional-Derivative test that was carried
out to obtain the Kp and Kd parameter values, the Kp value was 0.24
and the Kd was 1. Meanwhile, for the wall following the algorithm
system, the Kp value was 0.2 and Kd was 1. Then from the fire
extinguishing test to know the time the robot searches for hotspots and
extinguishing them, obtains an average time of extinguishing the fire for
8.21 seconds. And from the test results, all fire extinguisher hexapod
robot was able to extinguish 2 sources of fire located in the maze area
with the fastest record time of 1.43 minutes from when the start button
was pressed.

Keyword : fire, microcontroller, wall following, Proportional-
Derivative, hexapod robot
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