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ABSTRAK 

ROBOT HEXAPOD PEMADAM API MENGGUNAKAN SENSOR 

UVTRON BERBASIS MIKROKONTROLER  

ATMEGA 2560 

 (2020 : xiv + 117 Halaman + 65 Gambar + 24 Tabel + 3 Lampiran) 

 

REDO FEBRIAN 

061730320899 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

 Robot Pemadam Api adalah robot yang diperlombakan dalam kontes robot 

Indonesia, yang dimana dirancang dengan memiliki kemampuan dapat 

memadamkan api. Pada Kontes Robot Indonesia, penilaian pada divisi robot 

pemadam api ini yaitu robot bisa memadamkan api dengan waktu secepat 

mungkin untuk mendapatkan juara.  

Salah satu masalah yang sering dialami pada perlombaan robot pemadam 

api ini yaitu titik buta robot dalam mencari titik api. Oleh karena itu, penelitian ini 

bertujuan untuk mengatasi masalah dalam mencari titik api di arena perlombaan 

pada robot hexapod pemadam api menggunakan sensor uvtron dengan cepat dan 

tidak memerlukan waktu yang lama. Alat ini menggunakan sensor uvtron sebagai 

pendeteksi keberadaan api, sedangkan sistem pengendali dari robot ini 

menggunakan arduino dan SD21 sebagai kontrol gerak kaki motor servo. 

 Untuk mendapatkan hasil yang maksimal maka diperlukan logika yang 

baik, dan tingkat akurasi sensor api harus dikalibrasi terlebih dahulu sesuai 

kondisi lingkungan arena, karena apabila tidak dikalibrasi mengakibatkan sensor 

tidak dapat membaca titik api. Dan juga apabila tingkat deteksi sensor api terlalu 

rendah dari kondisi panas lingkungan bisa memerintahkan arduino untuk 

mengaktifkan alat pemadam api.  

 

Kata Kunci : Robot Hexapod, Sensor Uvtron, Arduino, SD21. 
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ABSTRACT 

HEXAPOD FIRE EXTINGUISHER ROBOT USE UVTRON  

SENSOR BASED ON ATMEGA 2560  

MICROCONTROLLER 

 (2020 : xiv + 117 page + 65 Picture + 24 Table + 3 Attachment) 

 

REDO FEBRIAN 

061730320899 

DEPARTMENT ELECTRICAL ENGINEERING 

ELECTRONIC ENGINEERING 

STATE POLYTECHNIC SRIWIJAYA 

 

Fire Extinguisher Robot is a robot that is competed in an Indonesian robot 

contest, which is designed to have the ability to extinguish fire.  In the Indonesian 

Robot Contest, the assessment of the fire fighting robot division is that the robot 

can extinguish the fire with the fastest time possible to get the champion. 

        One of the problems that are often experienced in this fire fighting robot race 

is the blind point of the robot in search of fire points. Therefore, this study aims to 

address problems in finding fire points in the race arena on the robot Hexapod 

fire extinguisher using the Uvtron sensor quickly and it does not take a long time. 

This tool uses the Uvtron sensor as a detection of the presence of fire, while the 

Controlling system of the robot uses Arduino and SD21 as servo motor 

FootControl. 

       To get maximum results, good logic is required, and the accuracy of the fire 

sensor must be calibrated first according to the environmental conditions of the 

arena, because if it is not calibrated, the sensor cannot read the hotspot.  And also 

if the detection rate of the fire sensor is too low from the heat conditions of the 

environment it can order Arduino to activate the fire extinguisher. 

 

Keywords: Hexapod Robot, Uvtron Sensor, Arduino, Sd21.  
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