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ABSTRAK 

 

Skripsi ini merupakan laporan penulisan/dokumentasi tentang rancang bangun 

robot cerdas pemadam api. Rancang bangun robot cerdas pemadam api yang 

dilakukan penulis mengacu pada peraturan pertandingan/ rules Kontes Robot 

Pemadam Api Indonesia berpenggerak roda yang diadakan setiap tahunnya. 

Dalam kontes robot ini, robot harus mampu memadamkan api pada sebuah 

miniatur bangunan atau rumah yang memiliki beberapa ruangan. Posisi start, letak 

titik api dalam ruangan, keberadaan objek/rintangan dan pola ruangan bersifat 

acak dari beberapa kemungkinan yang ada. Untuk merancang robot yang mampu 

bekerja sesuai aturan tersebut, diperlukan sebuah  metode penyesaian masalah 

yang mencakup analisis peraturan Kontes Robot Cerdas Pemadam Api, studi 

literatur, pengumpulan bahan (hardware dan software) ,proses perancangan dan 

uji coba robot. Proses perancangan robot mencakup pembuatan hardware 

(mekanik, mikrokontroler, sensor dan aktuator) dan  software  (algoritma 

kecerdasan robot).Keseimbangan antara hardware dan software akan menciptakan 

sebuah robot yang mampu bekerja sesuai dengan peraturan pertandingan Kontes 

Robot Pemadam Api Indonesia. Untuk mencapai penciptaan robot yang mampu 

bekerja sesuai tujuan, penulis melakukan proses pengujian robot terhadap segala 

kemungkinan yang ada dan melakukan evaluasi berulang-ulang. Setelah 

dilakukan proses perancangan dan uji coba, penulis berhasil merancang bangun 

sebuah robot cerdas pemadam api yang mampu bekerja sesuai peraturan Kontes 

Robot Cerdas Pemadam Api Indonesia.  

 

Kata Kunci :  

Robot cerdas pemadam api, mikrokontroler Basicstamp, sensor   inframerah, 

sensor ultrasonik, motor servo DC, basicstamp editor. 
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BAB I  PENDAHULUAN 

 

 

1.1 Latar Belakang 

    Kontes Robot Cerdas Pemadam Api Indonesia kategori robot beroda 

merupakan sebuah perlombaan robot yang diadakan secara resmi oleh DIKTI 

setiap tahunnya. Kontes robot yang diikuti oleh berbagai perguruan tinggi ini 

merupakan perlombaan yang memiliki aturan-aturan pertandingan yang cukup 

menantang. Secara garis besar, robot peserta kontes ini harus mampu 

memadamkan api pada sebuah miniatur bangunan atau rumah yang memiliki 

beberapa ruangan. Posisi start, letak titik api dalam ruangan, keberadaan 

objek/rintangan dan pola ruangan bersifat acak dari beberapa kemungkinan yang 

ada. 

    Keikutsertaaan penulis pada Kontes Robot Cerdas Pemadam Api Indonesia 

menjadi acuan penulis untuk mengangkat tema kontes robot tersebut menjadi 

sebuah bahan skripsi yang berjudul “ Rancang Bangun Robot Cerdas Pemadam 

Api Berbasis Mikrokontroler Basicstamp ”.  

 

1.2 Rumusan Masalah 

    Berdasarkan latar belakang masalah di atas dapat diidentifikasi rumusan - 

rumusan masalah sebagai berikut : 

1. Arena kerja robot dalam Kontes Robot Cerdas Pemadam Api Indonesia 

yang berbentuk miniatur bangunan atau rumah menyebabkan robot harus 

Rancang Bangun Robot.../Kasughi Nahtul Nanda, Jakarta, FT UHAMKA, 2016



 

2 
 

mampu bernavigasi menelusuri seluruh bagian arena. Permasalahan yang 

didapat dari hal ini yaitu robot harus memiliki sistem navigasi untuk 

bergerak dan mengenal pola dari arena kerja, sehingga robot 

membutuhkan sistem sensor (navigasi dan pendeteksian api) dan aktuator 

untuk bekerja. 

2. Metode acak pada posisi start, letak titik api dan pola bentuk 

arena/ruangan menjadi permasalahan dalam penelitian ini, sehingga robot 

harus mampu menghadapi berbagai kemungkinan-kemungkinan yang akan 

terjadi. 

 

1.3 Batasan Masalah 

    Batasan masalah pada penelitian dan penulisan skripsi ini adalah sebagai 

berikut : 

1. Robot mulai bekerja pada sebuah posisi awal secara acak di dalam ruangan 

atau secara tetap pada sebuah posisi di luar ruangan. 

2. Robot bertugas memadamkan sebuah atau beberapa titik api di dalam 

ruangan. 

3. Mikrokontroler sebagai sistem kontrol yang digunakan memiliki 32 pin i/o 

dengan kapasitas memory pemograman sebesar 8x32 Kbytes yang bekerja 

pada catu daya 9-12 Vdc.. 

4. Sensor yang digunakan merupakan beberapa sensor navigasi (inframerah, 

ultrasonic dan senso garis putih) dan sensor pendeteksi api yang bekerja 

pada catu daya 5 Vdc. 
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5. Bentuk mekanik dan algoritma dari robot dibuat untuk dapat bekerja 

sesuai dengan peraturan pertandingan Kontes Robot Pemadam Api 

Indonesia kategori robot beroda. 

 

1.4 Tujuan penelitian 

    Penelitian ini bertujuan untuk membuat sebuah robot cerdas pemadam api 

beroda yang mampu bekerja sesuai peraturan pertandingan Kontes Robot 

Pemadam  Api Indonesia yang secara garis besar robot harus mampu 

memadamkan api dalam ruangan pada arena kerja berbentuk miniatur bangunan 

atau rumah.  

 

1.5 Metodologi Menelitian 

     Penelitian ini menggunakan metodologi penelitian eksperimental karena 

penelitian ini bertujuan menyelidiki sebab akibat tertentu dari pemberian 

perlakuan yang berbeda-beda.  

    Berikut ini adalah tahapan-tahapan dalam metodologi penelitian  : 

1.5.1 Tahap identifikasi kemungkinan masalah yang akan terjadi 

    Pada tahap ini, penulis melakukan identifikasi kemungkinan-

kemungkinan yang akan terjadi pada peraturan pertandingan  Kontes 

Robot Pemadam Api Indonesia kategori robot beroda. 

1.5.2 Tahap manipulasi variabel 

    Pada tahap ini peneliti akan melakukan proses manipulasi variabel 

untuk mengatasi berbagai kemungkinan masalah yang akan terjadi. Proses 
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ini berhubungan dengan berbagai kemungkinan penggunaan dari sub-

sistem robot yang harus bekerja untuk mengatasi berbagai permasalahan 

dari peraturan pertandingan Kontes Robot Pemadam Api Indonesia 

kategori robot beroda. Berikut implementasi dari tahap ini : 

1. Perancangan mekanik robot, 

2. Perancangan Hardware robot ( power, kontroler, sensor dan actuator ),  

3. Perancangan Flow Chart algoritma berupa perangkat lunak. 

1.5.3 Tahap eksperimental 

     Pada tahap ini peneliti akan melakukan proses - proses eksperimental 

untuk mengetahui output  dari pemberian variable yang berbeda-beda. 

Output dari proses eksperimental ini akan dikumpulkan untuk mencari 

output terbaiknya. Output yang diambil merupakan output dari masing – 

masing sub-sistem yang nanti akan disatukan menjadi sebuah sistem 

(Sistem robot ). Berikut implementasi dari tahap ini : 

1. Pengujian mekanik robot,  

2. Pengujian perangkat keras robot yang akan digabungkan 

dengan perangkat lunak, 

3. Pengujian perangkat lunak terhadap perangkat keras. 

1.5.4 Tahap pengujian sistem 

     Pada tahap ini peneliti akan melakukan pengujian sistem untuk 

mengetahui kehandalan sistem dalam menghadapi permasalahan yang ada. 
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Jika terjadi kesalahan sistem, maka peneliti akan kembali melakukan 

manipulasi variabel dan proses eksperimental. 

 

1.6 Sistematika Penulisan 

     Uraian singkat mengenai struktur penulisan pada masing-masing bab adalah 

sebagai berikut : 

 

 BAB 1  PENDAHULUAN 

Membahas Latar Belakang Masalah, Rumusan Masalah, Batasan Masalah, 

Tujuan Penelitian, Urgensi Penelitian, Metodelogi Penelitian serta 

Sistematika Penulisan. 

 

 BAB 2  DASAR TEORI 

 Memaparkan teori-teori yang didapat dari sumber-sumber yang relevan 

untuk digunakan sebagai panduan dalam penelitian serta penyusunan Skripsi. 

 

BAB 3  METODE PENELITIAN 

 Menjelaskan tahapan-tahapan yang akan dilakukan dalam penelitian. 

 

BAB 4  SIMULASI DAN PENGUJIAN 

membahas tentang uji coba robot pada arena / lapangan yang digunakan 

untuk pengambilan data. 
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BAB 5   PENUTUP 

 Mengemukakan kesimpulan yang diambil dari hasil penelitian dan penulisan 

Skripsi ini, serta saran-saran untuk pengembangan selanjutnya agar dapat 

dilakukan perbaikan-perbaikan di masa yang akan datang. 
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