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ABSTRAK 

 

Aplikasi Sensor Ultrasonik HC-SR04 Pada Robot Wall Follower Pemadam Api 

 

Oleh 

Firdaus Nopriansyah 

061530322156 

 

    Robot pemadam api Wall Follower merupakan robot yang dirancang dengan kemampuan mendeteksi dan 

mematikan sebuah api yang terdapat di dalam maupun diluar ruangan yang dapat diaplikasi pada tempat yang 

sulit dilalui mobil pemadam biasanya seperti contoh tempat/jalan yang kecil dimana tidak bisa masuk kelokasi 

seperti didaerah gang talang kerangga.  

 Robot Wall Follower pemadam api akan mendeteksi objek jarak tanpa ada kontak fisik 

Ketika beroperasi dengan dipasang sebuah sensor ultrasonik HC-SR04 sebagai arah Navigasi dari gerak Robot 

tersebut. Sensor jarak bekerja dari pantulan gelombang suatu objek tertentu yang ada di depannya akan 

menghasilkan output berupa tampilan kecepatan dan jarak pada LCD. Ketika  mendeteksi api yang sedang 

menyala memberi isyarat berhenti kepada robot lalu Sensor Flame dan cameracmucam5 akan aktif serta 

mengaktifkan Motor DCpada pompa untuk mengeluarkan air. Sedangkan apabila robot tidak mendeteksi 

keberadaan api didalam ruangan tersebut maka robot akan memasuki ruangan/daerah lain untuk mencari 

keberadaan api lainnya. 

Proses kesemuanya di atur dan difungsikan dengan melakukan perintah menggunakan rangkaian terpadu 

Mikrokontroler Arduino Mega yang berfungsi sebagai otak dari robot pemadam api yang penulis buat. 

 

Kata kunci: Motor DC, Sensor Ultrasonik HC-SR04, Arduino Mega2560,Sensor Flame, CameraCmu,LCD 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

 

Application of Sensor Ultrasonik HC-SR04 on Robot Wall Follower Fire Shut-off 

 

By 

Firdaus Nopriansyah 

061530322156 

 Wall Follower fire fighting robot is a robot that is designed with the ability to detect and extinguish a fire 
that is inside or outside the room which can be applied to places that are difficult for fire engines to pass, such 

as examples of places/small roads where they cannot enter locations such as in the area of the guttering alley 

  The fire extinguisher Wall Follower Robot will detect objects without physical contact 

When operating with an ultrasonic sensor HC-SR04 installed as the Navigation Direction of the Robot's motion. 

The proximity sensor works on a certain object that will produce output in the form of speed and distance on the 

LCD. When it detects a fire that is burning, the robot stops then the Flame Sensor and camera will activate the 

DC Motor to release air. Meanwhile, if the robot does not detect the presence of fire in the room, the robot will 

find the presence of other fires. 

 All processes are regulated and functioned by carrying out commands using an integrated Arduino Mega 

Microcontroller circuit which functions as the brain of the fire fighting robot that the author made. 

 

Keywords: Motor DC, Sensor Ultrasonik HC-SR04, Arduino Mega2560, Sensor Flame, CameraCmu, LCD 
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