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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

PENDAHULUAN

Teknologi berkembang sangat pesat untuk memecahkan masalah sosial. Salah satunya
adalah penggunaan robot untuk melakukan dan melakukan tugas tugas manusia. Ini
dianggap berisiko tinggi dan membutuhkan akurasi atau konsistensi yang lebih tinggi yang
tidak mungkin dilakukan oleh pekerja manusia. robot pemadam api merupakan indera yg
membantu orang melacak, mendeteksi, dan memadamkan api.(Setiawan et al., 2021),
(Amarudin & Silviana, 2018), (Amarudin et al., 2020) Pengembangan robot pemadam api
membutuhkan indera pendeteksi yg mempunyai presisi tinggi yaitu buat mendeteksi
adanya kebakaran. Keakuratan robot alarm kebakaran bisa ditentukan sang input yg
diterima berdasarkan sensor yg terpasang dalam robot pemadam api.(Dita et al., 2021),
(Munandar & Amarudin, 2017), (Amarudin & Atri, 2018)

Sensor deteksi kebakaran buat termasuk penggunaan suhu , gelombang inframerah dan
sensor panas berdasarkan api. Robot pemadam api membutuhkan berbagai sensor agar
berfungsi dengan baik. mencakup sensor alarm kebakaran dan sensor ultrasonik untuk
mendeteksi rintangan dan memberikan informasi ke mikrokontroler sehingga robot dapat
menghindari rintangan.(Amarudin & Riskiono, 2019), (Amarudin & Sofiandri, 2018),
(Amarudin & Ulum, 2018) Selain itu, pencarian titik api dilakukan dengan mendeteksi
sinar ultraviolet yang dipancarkan oleh api dengan bantuan sensor way flame, dimatikan
oleh kipas yang digerakkan olen motor DC dan diintegrasikan ke dalam
mikrokontroler.(Amarudin et al., 2014), (Finance, 2019), (Ferdiana, 2020)
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Robot pemadam api menggunakan actuator penggerak berupa motor DC, dengan
menggunakan 4 motor dipasang pada kiri depan, Kiri belakang dan kanan, depan, kanan
belakang. Untuk dapat menggerakkan robot, setiap motor DC diatur kecepatannya menjadi
melalui rangkaian driver motor. Kontrol kecepatan motor DC ini dapat dilakukan dengan
menggunakan sistem kontrol PID (Proportional Integral Derivative).(Yulianti et al., 2021),
(Puspaningrum et al., 2020), (Sulastio et al., 2021) Kontroler PID merupakan sistem
kontrol dimana merupakan kombinasi dari kontroler proporsional, integral, dan diferensial.
Sistem kontrol PID digunakan untuk mengoreksi kesalahan dari pengukuran volume input
(sensor), dan output dari sistem sesuai dengan nilai yang ditetapkan dan menghasilkan
kesalahan sekecil mungkin.(Jupriyadi, 2018), (Fakhrurozi et al., 2021), (Borman et al.,
2018)

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Arduino Uno Rev.1.3 adalah papan berdasarkan mikrokontroler ATMega 328. Papan
memiliki 14 input digital / pin output (di antaranya 6 dapat digunakan sebagai output
PWM), 6 input analog, dan 16 kuarsa MHz.(Bahrudin et al., 2020), (Jupriyadi et al., 2020),
(Valentin et al., 2020) Osilator, koneksi USB, koneksi daya dan tombol reset. Pin ini berisi
semua yang Anda butuhkan untuk mendukung mikrokontroller . Cukup sambungkan ke
komputer dengan kabel USB atau baterai.(Jupriyadi et al., 2021), (Khadaffi et al., 2021),
(Harahap et al., 2020)

Sensor ultrasonic HC-SR04 merupakan sensor yang digunakan untuk mengukur jarak.
Sensor ini dapat bekerja dengan range antara 2cm sampai 4 meter.(Riskiono et al., n.d.),
(Nurkholis & Susanto, 2020), (Ayunandita & Riskiono, 2021) Sensor ultrasonik robot
bertindak sebagai pengintai dan memberikan masukan saat robot perlu bergerak maju atau
berbelok. Sensor ultrasonik memancarkan dan memantulkan gelombang suara ketika
mengenai objek di depannya.(Riskiono et al., 2016), (Riskiono, Susanto, et al., 2020),
(Wajiran et al., 2020)

Motor DC Motor listrik merupakan perangkat elektromagnetis yang mengubah energi
listrik menjadi energi mekanik. Energi mekanik ini digunakan untuk, misalnya memutar
impeller pompa, fan atau blower, menggerakan kompresor, mengangkat bahan,dll.(Darwis
et al., 2020), (Riskiono, Hamidy, et al., 2020), (Rahmanto et al., 2020) Motor listrik
digunakan juga di rumah (mixer, bor listrik, fan angin) dan di industri. Motor listrik
kadangkala disebut “kuda kerja” nya industri sebab diperkirakan bahwamotor-motor
menggunakan sekit.(Riskiono & Reginal, 2018), (Riskiono et al., 2021), (Oktaviani et al.,
2020)

Fitur Pemadam Api, merupakan fitur yang bertugas untuk memadam api setelah
menemukan target api. Pada penelitian ini menggunakan komponen L9110 Fan
ModuleArduino Uno sebagai fitur pemadam api.

METODE

Kendali PID Kombinasi kontrol proporsional, kontrol integral, dan control diferensial lebih
unggul dari untuk masing-masing dari tiga tindakan control. Setiap pengontrol P, I, dan D
berfungsi untuk memfasilitasi respons sistem, menghilangkan offset, dan menerima energi
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tambahan ketika terjadi perubahan beban. Ekspresi untuk kontroler PID ini dapat
dinyatakan sebagai berikut.(Riskiono & Pasha, 2020), (Riskiono et al., 2018)

= sintegral_error « Kiy : e
PID = ((Kp » error) 4 |]_—:I + ((error = last_error) « Kd)

Nilai error muncul dari selisih antara nilai target dan nilai saat ini pada rumus sebagai
berikut.(Susanto & Ahdan, 2020)

Error = Set_Point — Present Value

Nilai error muncul dari selisih antara nilai target dan nilai saat ini pada rumus sebagai
berikut.(Priyambodo et al., 2020)
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Gambar 1 Diagram Penelitian Alat

Gambar diatas adalah gambar diagram alir agar robot dapat bergerak menulusuri ruangan
dengan baik maka digunakan teknik wall following yaitu robot berjalan dengan
menggukan dinding sebagai acuan. Dinding yang digunakan sebagai acuan adalah dinding
sebelah kanan robot. Dalam mendeteksi dinding robot juga disertai dengan pendeteksian
lantai lintasan. Jika kelima sensor photodioda pada robot masih membaca nilai adc diatas
500 maka robot berjalan mengikuti dinding.
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Robot akan berjalan maju dengan menjaga jaraknya antara 10 sampai 50 cm dari dinding kir
dan sensor depan mendeteksi lebih dar1 15 cm dan dinding. Robot akan berbelok ke kanan
apabila sensor depan mendeteks: jarak lebih dar1 15 cm dar dinding dan sensor kir
mendeteksi jarak kurang 10 cm dan dinding kiri. Robot akan berbelok ke kiri apabila
sensor depan membaca jarak lebih dar1 15 cm dan sensor kirt membaca jarak lebih dar 50
cm dari dinding.

Jika selama melakukan pergerakan salah satu sensor photodiode mambaca nilait ADC lebih
dari 500 maka robot akan terus bergerak menyisiri dinding namun jika salah satu sensor
photodiode membaca nilai ADC kurang dar1 500 maka robot akan berhenti selama 3 detik
untuk melakukan scan ruangan, dan robot akan menghitung setiap ruangan yang ada
sebagal cara untuk kembali ke home. Jika robot sudah membaca setiap ruangan sebanyak 6
kali maka robot akan berhenti di home.

HASIL DAN PEMBAHASAN

o

Gambar 2 Alat Secara Keseluruhan

Pada dasarnya bagian ini menjelaskan bagaimana penelitian itu dilakukan. Materi pokok
bagian ini adalah. rancangan penelitian, populasi dan sampel (sasaran penelitian), teknik
pengumpulan data dan pengembangan instrumen, dan teknik analisis data. Untuk
penelitian yang menggunakan alat dan bahan, perlu dituliskan spesifikasi alat dan
bahannya. Spesifikasi alat menggambarkan kecanggihan alat yang digunakan sedangkan
spesifikasi bahan menggambarkan macam bahan yang digunakan. Untuk penelitian
kualitatif seperti penelitian tindakan kelas, etnografi, fenomenologi, studi kasus, dan lain-
lain, perlu ditambahkan kehadiran peneliti, subjek penelitian, informan yang ikut
membantu beserta cara-cara menggali data-data penelitian, lokasi dan lama penelitian serta
uraian mengenai pengecekan keabsahan hasil penelitian.

SIMPULAN

Setelah melakukan penelitian ini, didapatkan beberapa kesimpulan dari hasil percobaan
sebagai berikut. Dengan menggunakan metode behavior based persentase keberhasilan
robot dari keempat percobaan dalam menyelesaikan misinya berturut-turut adalah pada
pengujian pertama 100% dengan rata-rata waktu 72.8 detik, pada pengujian kedua 60%
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dengan rata-rata waktu 81.6 detik, pada pengujian ketiga 80% dengan rata-rata waktu
83.25 detik dan pada pengujian keempat 80% dengan rata-rata waktu 86.75 detik. Kontrol
PID yang digunakan dengan menggunakan nilai Kp 18 respon yang dihasilkan cukup cepat
dengan nilai rise time 17.6 detik, kemudian pada saat ditambahkan nilai Kd 7 respon yang
dihasilkan memiliki nilai osilasi yang kecil dan memilki nilai rise time 16.6 detik serta
dapat mencapai steady state pada waktu 74.4 detik, kemudian pada saat ditambahkan nilai
Ki 8 respon yang dihasilkan sudah dapat mencapai steady state dengan rise time 15.2 detik
dan setting time 67.2 detik. Koordinasi setiap perilaku yang ditanamkan kepada robot
dapat bekerja dengan baik karena selama menjalankan misi robot tidak pernah mengalami
kesalahan dalam pengambilan keputusan untuk setiap keadaan. Hal ini dapat dibuktikan
pada setiap pengujian behavior robot dapat menyelesaikan misi dengan persentase rata-rata
keberhasilan 80%
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