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ABSTRAK

Nama : Kenage Uka Pamuncak
NBI : 1461900220
Judul * Rancang Bangun Robot Pemadam Api Menggunakan Penginder

Api dan Posisi Jarak Dengan Metode Fuzzy Logic

Robot Pemadam Api adalah suatu jenis robot yang dapat melakukan salah
salu tugas manusia yang berbahaya, yaitu tugas pemadam kebakaran, Scbagian kasus
kebakaran yang dihadapi olch pemadam kebakaran adalah kebakaran yang tegadi
discbuah gedung. Pada penclitian ini akan membagun sebuah robot prototype yang
berperan sebagai alat darurat pemadam kebakaran dalam gedung menggunakan
metode Fuzzy Logic. Robot ini dibangun dengan menggunakan microcontroller
Arduino Nano scbagai kontrol utama, Sensor Ultrasonik scbagai pendeteksi jarak
antara robot dengan halangan, Flame Sensor 5 Chancl untuk menangkap pantulan
cahaya api dari sumber apinya, dan L9110 fan module sebagai alat pemadam api.
Penerapan Fuzzy Logic pada robot ini adalah sebagai kendali kecepatan Motor DC
robot dengan masukan jarak. Penclitian ini menghasilkan tingkat akurasi scbesar
92,63 untuk berjalan lurus, jalan berbelok 82,82, pembacaan jarak olch Sensor
Ultrasonik 81,59, deteksi api dengan Flame Scnsor 87,25, dan tingkat akurasi
memadamkan api dengan L9110 Fan Module sebesar 52,11

Kata Kunci: Robot, Pemadam Api, Fuzzy Logic
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ABSTRACT

Name : Kenage Uka Pamuncak
Department  : Informatics

Title : Design And Build A Fire Extinguisher Robot Using Fire Sensing
And Distance Position Using The Fuzzy Logic Method

Fire Extinguisher Robot is a type of robot that can perform one of the
dangerous human tasks, namely the task of extinguishing fires. Most of the fire cases
faced by firefighters are fires that occur in a building. This research will build a
prototype robot that acts as an emergency fire extinguisher in a building using the
Fuzzy Logic method. This robot was built using an Arduino Nano microcontroller as
the main control, an Ultrasonic Sensor as a detector for the distance between the robot
and an obstacle, a 5 Chanel Flame Sensor to capture the reflection of fire from the fire
source, and the L9110 fan module as a fire extinguisher. The application of Fuzzy
Logic to this robot is to control the speed of the robot's DC Motor with distance input.
This study resulted in an accuracy rate of 92.63 for going straight, 82.82 for tuning,
distance reading by Ultrasonic Sensor 81.59, fire detection with Flame Sensor 8725,
and fire extinguishing accuracy level with L9110 Fan Module of 52.11 .

Keywords: Robot, Fire extinguisher, Fuzzy Logic
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