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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN SIMULASI ROBOT SEARCH AND RESCUE (SAR) 

MENGGUNAKAN ESP-32 CAM BERBASIS INTERNET OF THINGS (IOT) 

(2022: xv + 68 Halaman) 

HOLIPAH MARDOTILAH 

061930330534 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI D-III TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 
Operasi pencarian dan penyelamatan kemanusiaan dapat ditemukan di 

sebagian besar operasi darurat skala besar seperti layaknya tim SAR. Sistem 

pencarian dan penyelamatan robot yang dioperasikan dari jarak jauh dengan 

menggunakan mobile robot yang ditambatkan hingga dapat menavigasi dari jauh. 

Laporan akhir ini membahas tentang perancangan dan implementasi robot yang 

berfungsi sebagai pencari titik sumber api dan kemudian memadamkannya dengan 

menggunakan kipas dan menyelamatkan korban dengan memanfaatkan monitor 

dari Modul ESP32-CAM. Proses pencarian titik sumber api dilakukan dengan 

mendeteksi garis aman dari robot sendiri ke depan api menggunakan Sensor 

InfraRed TCRT5000 dan Sensor Ultrasonic HC-SR04 dan Sensor Sharp GP untuk 

memandu navigasi robot dalam penentuan jarak terhadap halangan, misalnya 

dinding dan jarak titik sumber api terhadap robot. Dalam penyelamatan korban akan 

digunakan capit sebagai media penyelamatan yang dirangkai dari sebuah Motor 

Servo MG996R. Sedangkan sebagai pusat kendali dari robot ini menggunakan 

mikrokontroler Arduino Mega 2560, yang diprogram menggunakan bahasa C. 

Robot ini dapat melakukan manufer penghindaran jika mendeteksi penghalang 

kurang dari 20 cm.  

 

Kata kunci: Arduino Mega 2560, Motor DC, Modul ESP-32 CAM, Sensor 

InfraRed TCRT5000, Sensor Ultrasonik  HC-SR04, Sensor Sharp GP, Motor Servo 

MG996R. 
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ABSTRACT 

 

DESIGN A SEARCH AND RESCUE (SAR) ROBOT SIMULATION USING 

ESP-32 CAM BASED ON THE INTERNET OF THINGS (IOT) 

(2022: xv + 68 Pages) 

HOLIPAH MARDOTILAH 

061930330534 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI D-III TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Humanitarian search and rescue operations can be found in most large-

scale emergency operations such as search and rescue teams. A robot search and 

rescue system that is operated remotely using a mobile robot that is tethered to be 

able to navigate from afar. This final report discusses the design and 

implementation of a robot that functions as a locator of the source of the fire and 

then extinguishes it using a fan and saves the victim by using a monitor from the 

ESP32-CAM Module. The process of finding the source of the fire is carried out by 

detecting a safe line from the robot itself to the front of the fire using the InfraRed 

Sensor TCRT5000 and Ultrasonic Sensor HC-SR04 and Sharp GP Sensor to guide 

the robot's navigation in determining the distance to obstacles, such as walls and 

the distance from the source of fire to the robot. In rescuing the victim, claws will 

be used as a rescue medium assembled from an MG996R Servo Motor. Meanwhile, 

as the control center of this robot, it uses an Arduino Mega 2560 microcontroller, 

which is programmed using C language. This robot can perform avoidance 

maneuvers if it detects an obstacle less than 20 cm. 

 

Keywords: Arduino Mega 2560, DC Motor, ESP32-CAM Module, InfraRed Sensor 

TCRT5000, HC-SR04 Ultrasonic Sensor, Sharp GP Sensor, Motor Servo MG996R. 
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