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Abstrak  

Banyak penelitian yang telah dilakukan mengenai robot mengingat robot memberikan manfaat bagi 

kepentingan manusia, seperti untuk melakukan pekerjaan dengan resiko bahaya yang tinggi atau 

untuk melakukan pekerjaan yang membutuhkan tenaga yang besar dan lain sebagainya. Robot 

pemadam kebakaran dibuat sebagai salah satu penelitian prototype bentuk robot dalam ukuran kecil. 

Robot ini diberi tugas untuk mencari api dalam suatu ruangan dan kemudian mematikan api 

tersebut. Robot ini dilengkapi dengan sensor ultrasonik agar dapat menentukan jarak, serta 

dilengkapi dengan sensor pendeteksi titik api, untuk mencari titik api yang berada diruangan. untuk 

memadamkan api robot ini dilengkapi dengan kipas yang akan diaktifkan ketika nyala api 

ditemukan. Pada tugas pratikum dan pengamatan yang penulis lakukan banyak sekali kendala yang 

harus di hadapi, pada robot sendiri Robot dibuat autonomous melalui suatu sistem kontrol yang 

berbasis mikrokontroler ATmega8535. 

Kata Kunci: Robot wall follower, sensor ultrasonik, mikrokontroler. 

 

 

PENDAHULUAN  

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan 

pengawasan ataupun kontrol manusia dengan menggunakan program yang telah 

didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan).(Dita et al., 2021), (Amarudin et al., 2020), 

(Munandar & Amarudin, 2017) Saat ini, robot banyak digunakan dalam berbagai bidang 

kehidupan masyarakat. Bahkan, Setiap tahun kontes robot selalu ada untuk 

memperkenalkan dan memperluas ilmu pengetahuan tentang robot.(Amarudin & Atri, 

2018), (Amarudin & Silviana, 2018), (Amarudin & Sofiandri, 2018) 

Robot wall follower pendeteksi keberadaan manusia merupakan sebuah robot yang 

dirancang untuk mendeteksi keberadaan manusia dalam suatu ruangan. Rancangan robot 

wall follower pendeteksi keberadaan manusia terdiri dari perangkat keras dan perangkat 

lunak yang satu dan lainnya saling berhubungan dan saling mendukung.(Amarudin et al., 

2014), (Amarudin & Ulum, 2018), (Amarudin & Riskiono, 2019) Robot wall follower 

pendeteksi keberadaan manusia menggunakan sensor ultrasonik SRF04 untuk mendeteksi 

halangan yang ada di depannya dengan cara memancarkan sinyal. Sensor ultrasonik SRF04 

bekerja dengan memancarkan gelombang ultrasonik lalu mendeteksi pantulannya. Selain 

itu juga menggunakan motor DC sebagai penggerak utama robot serta mikrokontroler 

ATMega32 yang memiliki kelebihan pada port ADC 8 channel 10-bit sehingga dapat 

langsung dihubungkan dengan sensor dan pada setiap portnya dapat langsung dihubungkan 

pada driver motor DC.(Rossi & Rahni, 2016), (Rossi et al., 2017), (Fitri et al., 2021)  
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Mikrokontroller ATMega32 juga memiliki aplikasi teknologi RISC dengan kecepatan 

maksimal 16 MHz yang membuatnya lebih cepat dibandingkan dengan varian MCS-51. 

Dalam proses pendeteksian, robot berjalan dengan cara meniti dinding menggunakan 

sensor ultrasonik pada robot sehingga robot terus berjalan meniti dinding tanpa harus 

menabrak dinding, jadi robot dapat terus berjalan mencari manusia.(Sulastio et al., 2021), 

(Puspaningrum et al., 2020), (Yulianti et al., 2021) sensor ultrasonik SRF04 mampu 

mendeteksi adanya objek dikisaran antara 3cm – 3m, jarak yang dideteksi sensor menjadi 

acuan bagi robot untuk menentukan arah belokan, sehingga robot tidak dapat menabrak 

halangan.(Harahap et al., 2020), (Khadaffi et al., 2021), (Valentin et al., 2020) 

KAJIAN PUSTAKA  

Sub-bagian I 

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan 

pengawasan dan control manusia, ataupun menggunakan program yang telah didefinisikan 

terlebih dulu (kecerdasan buatan).Dalam teknologi robotika secara garis besar terdapat dua 

jenis robot yaitu robot manual dan robot otomatis.(Jupriyadi, 2018), (Jupriyadi et al., 2021), 

(Borman et al., 2018) Robot manual adalah robot yang masih melibatkan campur tangan 

manusia dalam pengoperasiannya. sebaliknya robot otomatis adalah robot yang dalam 

menjalankan tugasnya sudah tidak melibatkan manusia lagi.(Bahrudin et al., 2020), 

(Fakhrurozi et al., 2021), (Jupriyadi et al., 2020) 

Kemampuan ini bisa dicapai jika didukung oleh rangkaian sensor yang memadai agar robot 

mampu mendeteksi lingkungan di sekitarnya dengan baik sehingga dapat merespon 

perubahan yang terjadi di lingkungan sekitarnya.(Neneng et al., 2021), (Utama & Putri, 

2018), (Novia Utami Putri et al., n.d.) Seperti manusia, robot juga memiliki “otak” yang 

berfungsi sebagai pengendali seluruh sistem robot. Otak robot pada umumnya adalah 

mikrokontroler.(Riski et al., 2021), (Riskiono et al., n.d.), (Nurkholis & Susanto, 2020) 

Robot berhasil berjalan dan menghindari halangan yang ada dipenanya. Robot mampu 

mengitari ruangan dengan mengikuti dinding yang terdapat disebelah kirinya, tetapi robot 

bergerak secara zig-zag sehingga perpindahannya lambat.(Riskiono & Pasha, 2020), 

(Wajiran et al., 2020), (Riskiono & Reginal, 2018) Robot belum mampu memadamkan 

lilin yang berhasil dideteksinya dengan baik karena masih terdapat kekurangan dari sisi 

perangkat keras dan perangkat lunak.(Riskiono et al., 2018), (Riskiono et al., 2016), 

(Riskiono et al., 2021)  

METODE  

Penelitian dimulai dengan tahapan merancang prototype robot wall follower yang meliputi 

perancangan bentuk kerangka, penempatan motor dc, penempatan baterai, penempatan 

sensor dan penempatan perangkat elektronik.(Riskiono & Darwis, 2020) 

Mengkonfigurasikan sensor, mikrokontroler, dan motor. Membuat software untuk 

pengontrolan robot, respon sensor dan pergerakan putaran motor, serta penentuan arah 

gerak robot terhadap halang rintang. Melakukan analisa dan pembahasan yang akan 

disesuaikan dengan hasil pengujian yang diperoleh. Hasil akhir dari penelitian ini adalah 

perancangan robot wall follower dengan kendali otomatis yang dapat mendeteksi dan 

menghindari halang rintang.(Rahmanto et al., 2020) 
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Wall following merupakan salah satu metode navigasi yang digunakan untuk menyusuri 

kontur dinding. Metode ini biasanya digunakan robot yang memiliki kemampuan 

menyusuri dinding atau labirin untuk menyelesaikan misi misi tertentu. Pada dasarnya 

algoritma ini bertujuan untuk menjaga agar jarak robot pada dinding tetap pada batas yang 

diinginkan sementara robot terus bergerak maju.(Riskiono, 2018) 

 

Penelitian ini dilakukan percobaan pada robot wall follower dengan menggunakan jalur 

yang sudah diberi dinding sesuai dengan ketinggian letak sensor pada bodi robot. Pada 

tahap awal dimulai dengan mengaktifkan tombol power on/off. Setelah power  aktif, robot 

wall follower diletakkan di atas jalur yang diberi 2 dinding yang terbuat dari triplek. Robot 

wall follower berjalan pada jalur yang diberi 2 dinding sesuai dengan lekukan 2 dinding 

tersebut. Kalau dinding triplek lurus, maka robot berjalan lurus.(Oktaviani et al., 2020) 

Kalau dinding triplek berlekuk, maka robot berjalan melekuk sesuai lekukan dinding 

triplek. Pada tahap awal di atas, sensor sharp GP2D12 bekerja untuk mengikuti arah 

dinding triplek.Pada tahap kedua, fungsi sensor sharp GP2D12 disamping membaca jarak 

terhadap 2 dinding triplek tetapi juga dapat mengontrol jarak robot wall follower antara 

dinding triplek agar bergerak halus, responsive dan dapat mengurangi tabrakan dengan 

antara dinding - dinding tersebut. Pada tahap ini, program pada mikrokontroler Arduino 

Uno dan diaplikasikan ke motor DC. Disamping melakukan proses pembacaan jarak, 

disaat yang sama sensor dan motor DCmelakukan kontrol terhadap robot wall follower 

agar bergerak halus, responsive dan dapat mengurangi tabrakan dengan dinding. 

 

HASIL DAN PEMBAHASAN  
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Gambar 1 Robot Wall Follower 

Ini adalah sedikit banyak gambaran tentang rangka mobil pemadam api yang kami buat 

(proses) rangka sendiri merupakan komponen terpenting dalam perancangan dan 

pembuatan berguna u tuk memaksimalkan bentuk dan sebagai wadah untuk tiap komponen 

SIMPULAN  

Dari hasil perancangan dan pengujian yang telah dilakukan, maka dapat disimpulkan 

beberapa hal sebagai berikut. Sensor ultrasonik memiliki kesalahan rata-rata pengukuran 

sebesar 0,12 cm. Semakin dekat jarak objek terhadap sensor, kesalahan pengukuran 

semakin meningkat. 

Sensor wall follower yang seringkali tidak mendeteksi ketika garis yang dibuat tidak tebal 

& terlihat. harus menggunakan jalur yang tebal dan dapat dilihat secara jelas.  
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