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ABSTRAK 

 

 

Robot pemadam dan penyelamat merupakan robot berkaki jenis hexapode yang diberi tugas 

untuk memadamkan api dan menyelamatkan korban yang terjebak dalam kebakaran yang di 

implementasikan dengan nyala api lilin di dalam suatu ruangan. Robot menggunakan lidar 

untuk mengetahui posisi dan ke arah mana robot akan bergerak. Pada aplikasi penyelamatan, 

digunakan gripper untuk mengangkat dan memindahkan korban ke safe zone yang 

dikendalikan dengan control PID. Digunakan dua buah motor dalam mekanisme gripper yang 

dibuat, satu motor lifter menggunakan Dynamixel AX-12 dan satu motor gripper 

menggunakan MG-90. Part gripper dibuat dengan menggunakan 3D Printer dengan bahan 

filament PLA. Pada gripper  ini terdapat satu buah sensor infrared yang berguna untuk 

mendeteksi keberadaan korban, sensor ini diletakan pada bagian dudukan motor servo MG90. 

Pada gripper ditambahkan karet gelang yang dipasangkan pada dua baut agar dapat 

memegang benda dengan erat. Hasil selisih pembacaan sensor inframerah dengan 

dinyalakannya lampu merkuri berkisar antara 4cm sampai dengan 44cm dengan batas 

maksimum pembacaan di 80cm efektifnya. 
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ABSTRACT 

 

 

The firefighting and rescue robot is a hexapod type legged robot that is given the task of 

extinguishing fires and rescuing victims trapped in fires which are implemented with candle 

flames in a room. The robot uses lidar to determine the position and which direction the robot 

will move. In rescue applications, a gripper is used to lift and move the victim to a safe zone 

controlled by PID control. Two motors are used in the gripper mechanism that is made, one 

lifter motor uses Dynamixel AX-12 and one gripper motor uses MG-90. The gripper part is 

made using a 3D Printer with PLA filament material. In this gripper there is an infrared 

sensor that is useful for detecting the presence of the victim, this sensor is placed on the 

MG90 servo motor holder. In the gripper added rubber bands that are attached to two bolts 

so that they can hold objects tightly. The result of the difference between the readings of the 

infrared sensor with the mercury lamp being turned on is between 4cm to 44cm with a 

maximum reading of 80cm effective. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1. Tujuan 

Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai berikut. 

1. Memberika feedback posisi servo lifter dan posisi robot. 

2. Mengambil data posisi korban dan sumber api dari RPLiDAR, UVTron, dan 

Thermal Array 

3. Membawa dan Menempatkan korban pada safe zone 

4. Menerapkan sistem PID pada motor micro servo yang di integrasikan dengan 

ROS 

1.2. Teknologi 

Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:  

1. Interfacing : Ubuntu Terminal 

2. Proses  : Microcontroller – Arduino Nano, Raspberry Pi 4 

Perangkat keras : 

1. Motor Servo  : ROBOTIS Dynamixel AX-18A, Dynamixel AX-12A 

2. Driver Servo : U2D2 

3. Micro Servo : MG90S 

4. Infrared Sensor : SHARP GP2Y0A710K0F 

5. Navigasi  : RPLiDAR A1M8-R6 

Perangkat lunak : 

1. Ubuntu 20.04 Focal Fossa 

2. ROS (Robot Operating System) Noetic Ninjemys 

3. Arduino 1.8.19 

4. Solidworks 2016 

5. PuTTy 0.77 

6. Advanced IP Scanner 2.5.4594.1 

7. Dynamixel Wizard 2.0 

8. Visual Studio Code 1.7 

9. Git 

10. Python 

 

 

 

 


