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ABSTRAK

Peristiwa kebakaran menyebabkan banyak korban jiwa dan hilangnya harta benda. Terjadi resiko
ditanggung jawab oleh (DAMKAR) pemadam kebakaran, pada saat memadamkan api didalam ruangan
seperti kebakaran yang semakin membesar atau tertimpa benda yang jatuh dari bangunan. Maka penelitian
ini sebaiknya dirancang berbentuk purwarupa robot pemadam api kebakaran yang akan disimulasikan
dalam ruangan arena robot. Robot ini dalam pengoperasiannya dirancang menggunakan sensor ultrasonik
untuk deteksi jarak, sensor api untuk deteksi ada tidaknya keberadaan api, modul dinamo 19110 sebagai
kipas, motor driver 1298P untuk mengendalikan motor dc dan arduino sebagai mikrokontroller. Dengan
ini memperoleh perancangan purwarupa robot pemadam api, robot pemadam api ini dapat menyelusuri
arena ruangan, menemukan api, dan memadamkan api kebakaran. Dapat disimpulkan bahwa purwarupa
robot pemadam api kebakaran dapat digunakan sebagai dasar yang akan membuat robot pemadam api
kebakaran yang sebenarnya.

Kata Kunci : Sensor Ultrasonik, Robot Pemadam Api, Sensor Api, Modul Dinamo L9110, Motor Driver
L298p, Arduino.

PENDAHULUAN harapan, banyak harta benda yang tidak
Berkembangnya teknologi di bidang terselamatkan bahkan sampai dengan
robotika memberikan peluang yang luar adanya jatuh korban.
biasa dalam ketelitian dan keselamatan Berdasarkan pada kondisi yang
pekerja, banyak pekerjaan yang beresiko telah diuraikan, saat ini telah banyak
tinggi pada awalnya harus dilakukan oleh dikembangkan alat bantu sebagai peringatan
tenaga manusia, dengan berkembangnya dini yang bertujuan untuk mengantisipasi
robotika maka kegiatan yang beresiko dialih dan mencegah adanya musibah yang tidak
tugaskan pada robot yang tersedia. Proses diinginkan. Tujuan penelitian ini merancang
pemadaman api pada suatu peristiwa protype robot pemadam api dengan
kebakaran, adalah salah satu contoh kegiatan menerapkan sensor api yang berfungsi
yang dapat dialih tugaskan pada robot sebagai pendeteksi adanya api.
khususnya untuk menjangkau daerah-daerah
yang berbahaya dan sulit dijangkau oleh METODE PENELITIAN
tenaga manusia. Dalam pembuatan robot pemadam
Banyaknya daerah padat penduduk api, diperlukan sebuah perancangan diagram
di kota-kota besar, seperti Jakarta, sangat blok hingga skema rangkaian secara
sering terjadi musibah kebakaran, yang keseluruhan yang telah dibuat dapat bekerja
proses pemadamannya sangat sulit. Hal ini dengan maksimal. Pada pembuatan robot
disebabkan antara lain selain faktor lokasi diperlukan 3 bagian utama pada diagram
musibah, juga kesadaran penduduk untuk blok yaitu blok masukan, blok proses data,
berhati-hati  dengan  titik api yang dan blok keluaran. Robot pemadam api ini
menyebabkan kebakaran masih kurang. Saat memiliki sebuah bagian masukan yang
ini untuk pemadaman api sangat bergantung terdiri dari sensor api sebagai pedeteksi
pada petugas dinas kebakaran dan swa daya adanya api dan sensor ultrasonik untuk
masyarakat untuk membantu pemadaman, mendeteksi jarak antara robot dengan
yang hasilnya sering kali belum sesuai dinding, bagian proses data yang di oleh
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Arduino uno lalu di proses kembali lalu di
proses kembali oleh Motor Driver untuk
menetukan arah putaran Motor DC dan
bagian keluaran oleh buzzer dan kipas.

CATU DAYA

INPUT PROSES QUTPUT

ARDUINO, DAN
MOTOR DRIVER
L258p

SENSOR API, DAN SENSOR
ULTRASONIK

DINAMO A DAN DINAMO B,
KIPAS (FAN), DAN BUZZER

I Ll

Gambar 1 Diagram Blok Rangkaian

Gambar 1  mengilustrasikan  skema
rangkaian alat yang diusulkan, terdiri atas :

1. Sensor Ultrasonik berfungsi untuk
pendeteksi ukuran jarak pada alat
robotika.

2. Sensor Api sebagai pendeteksi api pada
alat robotika

Arduino  Uno  berfungsi  untuk
mengolah data dan menjadi pengendali
mikrokontroller.

Motor  Driver  L298P  sebagai
pemrosesan  dari  Arduino  dan
menentukan arah jalannya DC Motor
Buzzer sebagai penanda bahwa ada api
yang terdeteksi pada alat robotika.
Modul Kipas sebagai memadamkan api
yang terdeteksi pada alat robotika.

Rangkaian Modul Sensor Api (Flame

Sensor)
Sensor ini  berfungsi  untuk
pendeteksi api dengan memanfaatkan

metode optik. Transducer yang digunakan
mengimplementasikan infrared (IR) yang
bekerja menjadi sensor. Komponen tersebut
bisa membedakan antara spectrum cahaya
pada api dengan spectrum cahaya lampu.[1]
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Gambar 2 Skematik rangkaian modul
Flame Sensor

——
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Rangkaian Modul Buzzer

Gambar 3 merupakan skema
rangkaian Buzzer , dalam perancangan alat
digunakan sebagai peringatan. Hal ini sesuai
dengan fungsi komponen tersebut, yaitu
sebagai pengubah sinyal listrik menjadi
gelombang suara.

..........

Gambar 3 skematik rangkaian modul buzzer

Rangkaian Ultrasonik

Prinsip dasar sensor ini adalah
memanfaatkan waktu yang diperlukan
gelombang  saat  dipancarkan  dan
dipantulkan kembali. Berdasarkan pada
prinsip kerja tersebut, sensor ini banyak
diterapkan sebagai pengidentifikasi adanya
objek karena adanya pantulan gelombang.
Cakupan frekuensi kerjanya berada pada
wilayah 40 sampai dengan 400 KHz.[2]
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Gambar 4 Rangkaian Skematik
Sensor Ultrasonik
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Rangkaian Modul Dinamo L9110
Komponen ini ada sesuatu bagian
motor driver yang terdiri bermacam
tegangan dari 2. 5 hingga dengan 12 V di
800 mA dari arus kontinue serta 1. 5A
puncak arus. Chip tersebut memiliki
built-in dioda output atau keluaran dan
dijepit  untuk  melindungi  suatu
mikrokontroler dari listrik sensitif.[3]
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Gambar 5 skematik modul dinamo L9110

Rangkaian Dinamo Motor DC
Gambar 6 ilustrasi Motor DC yang berfungsi
sebagai penggerak rotasi. [4]

Gambar 6 skematik Motor DC

HASIL DAN PEMBAHASAN
Pengujian Rangkaian Sensor Api (Flame
Sensor)

Pengujian Rangkian sensor api
(flame sensor) dengan menghubungkannya
dengan osciloscope pengujian ini bertujuan
untuk mengetahui kemampuan dari sensor
api (flame sensor) dalam mendeteksi api
pada robot, pengujian pada sensor api (flame
sensor) ini menggunakan osciloscope untuk
mengetahui besaran voltase dan berapa nilai
yang terdeteksi oleh sensor api ini sensor ini
di pergunakan untuk mengukur berapa nilai
deteksi api yang akan diterima oleh sensor
tersebut.

Gambar 8 Hasil Sensor Api Saat Tidak
Terdeteksi Api
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Gambar 9 Hasil Proses Pembacaan Pola
(scanning)

Pengujian Rangkaian Buzzer

Pengujian buzzer dilakukan dengan
bantuan  multimeter  digital.  Untuk
menghubungkan Terminal (+) sebagai
tegangan positif atau penerima masukan
data, sedangkan Terminal (-) sebagai
tegangan negatif, pada buzzer dihubungkan
ke pin GND pada multimeter.

Tabel 1 Hasil uji coba pada buzzer

Kondisi

Buzzer Tegangan | Keterangan
LOW 0.156 V| Tidak Bunyi
HIGH 503V Bunyi

Pengujian Rangkaian Sensor Ultrasonik
(Ultrasonic Sensor)

Pengujian pada sensor ultrasonik
(ultrasonic  sensor) ini  menggunakan
osciloscope untuk mengetahui besaran
voltase dan berapa nilai yang terdeteksi oleh
sensor jarak ini sensor ini di pergunakan
untuk mengukur berapa nilai deteksi jarak
benda yang akan diterima oleh sensor
tersebut, untuk  mendapatkan  nilai
voltasenya adalah dengan cara
menghubungkan pin analog sebagai output
dengan menghubungkannya dengan kutub
positif pada osciloscope dan ground (GND)
pada kutub negatif pada oscilloscope.

——
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Tabel 2 Hasil pengujian sensor ultrasonik
(ultrasonic sensor)

Pengukuran Oleh | Pengukuran Oleh
Mistar Sensor Ultrasonik
(cm) (cm)
0 0
5 5
10 10
15 15
20 20
25 25
30 30
35 35
40 40
Pada tabel 2 adalah hasil

perbandingan dalam pengukuran rangkaian
sensor ultrasonik dengan mistar 40cm.

Pengujian Rangkaian Modul Kipas (Fan
Modul)

Pada pengujian modul kipas
digunakan osciloscope sebagai mengetahui
gelombang dari modul kipas. Pada
pengujian ini digunakan untuk mengetahui
tegangan modul fan, dengan cara
mengubungkan kabel INA dengan pin Al,
kabel INB dengan pin A2, kabel GND
dengan pin GND dan kabel VCC dengan pin
5V.

Gambar 11 Hasil Modul Kipas
Keadaan Menyala

Pengujian Fungsional

Pengujian  fungsional dilakukan
untuk mengetahui inisialisasi dari setiap
rangkaian apakah telah bekerja dan

——
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berfungsi dengan baik dan susuai dengan
kebutuhan atau tidak. Uji fungsional pada
Robot Simulasi Pemadam Api meliputi
kinerja dan akurasi dari flame sensor dan
sensor ultrasonik dalam mencari jalan lalu
memadamkan api dan pengujian secara
keseluruhan.

Pengujian dilakukan untuk
mengetahui  seluruh  rangkaian  Robot
Simulasi Pemadam Api akan berfungsi dan
berjalan sesuai kebutuhan atau tidak.
Pengujian di awali dengan menghubungkan
mikrokontroler Arduino Uno ke catu daya
dengan tegangan 5V untuk mengaktifkan
rangkaian. Setelah robot aktif, maka
ultrasonik akan membaca. Kondisi pertama
adalah ultrasonik di aktifkan. Tampilan
kondisi ini dapat dilihat pada gambar, dan
motor dc akan berjalan sesuai masukan pada
gambar 13 dan 14.

Gambar 12 Kondisi Robot saat
diaktifkan berjalan

- i CTADY
Gambar 13 Kondisi Robot saat berbelok
menghindari dinding
Kondisi selanjutnya vyaitu ketika

flame sensor mendeteksi adanya api, dan
buzzer untuk memberi peringatan.

——
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Gambar 14 Kondisi Robot saat berhadapan
dengan api

!
Gambar 15 Kipas aktif setelah terdeteksi
adanya api dan api padam
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Gambar 16 Skematik keseluruhan rangkaian

PENUTUP

Kesimpulan

Berdasarkan pada hasil purwarupa robot

yang dirancang, dapat disimpulkan:

1. Pengujian flame sensor menunjukkan
bahwa sensor dapat menangkap api
lebih dari suhu 100°C.

2. Pengujian sensor ultrasonik menunjukan
bahwan sensor dapat mengukur jarak
sampai dengan 200cm.

3. Hasil pengujian, robot ini dapat
mendeteksi adanya api, kemudian
buzzer berbunyi dan modul kipas
menyala, dimana sensor api mendeteksi
adanya api.

——
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