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ABSTRAK 

PERANCANGAN ROBOT PEMANTAU LOKASI BENCANA GEMPA 
MENGGUNAKAN XBEE PRO BERBASIS ARDUINO (receiver) 
 ( 2016 : 47 Halaman + 35 Gambar + 1 Tabel + 6 Lampiran ) 
 
M. Fatkha Mubina 
Jurusan Teknik Elektro  
Program Studi Teknik Telekomunikasi 
Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang 
 

Bencana gempa bumi merupakan bencana yang menimbulkan banyak kerusakan 
dan korban jiwa, maka dari itu penulis memilih judul Robot Pemantau Lokasi 
Bencana Gempa Menggunakan Xbee Pro Berbasis Arduino. Sebelum 
terbentuknya robot, bagaimana cara merancang sebuah alat yang berupa robot 
adalah salah satu yang harus diperhatikan agar alat yang dihasilkan dalam hal ini 
sebuah  robot bisa bermanfaat bagi masyarakat dan dapat membantu pekerjaan tim 
SAR dalam hal pemantauan lokasi gempa bumi. Penulis hanya membatasi pokok 
permasalahan hanya pada rangkaian receiver dan perangkat monitoring. Agar bisa 
memantau keadaan lokasi bencana gempa bumi, robot ini dilengkapi kamera 
sebagai perangkat monitoring. Alat ini menggunakan Arduino sebagai 
Mikrokontroller, Xbee Pro sebagai media komunikasi antara remote dan robot, 
Driver Motor sebagai penggerak motor DC, Motor DC sebagai penggerak robot, 
Motor Servo sebagai penggerak kamera, Wireless Kamera dan Handphone 
sebagai perangkat monitoring. Sebagai hasil akhir robot ini mampu berjalan dan 
menerima perintah hingga jarak lebih dari 20 meter saat berada di ruangan, dan 
tetap terhubung ke handphone untuk memonitor lokasi gempa. 
 
Kata Kunci : Arduino, Mikrokontroller, Robot,  Xbee Pro.  
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ABSTRACT 

DESIGN OF EARTHQUAKE LOCATION MONITORING ROBOT USING 
XBEE PRO BASED ON ARDUINO (receiver) 
( 2016 : 47 Pages + 35 Pictures + 1 Table + 6 Attachments ) 
 
M. Fatkha Mubina 
ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT OF 
TELECOMUNICATION ENGINEERING PROGRAM 
STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA PALEMBANG 
 

Earthquake is a disaster who cause a lot of demaged building and injury people, 
becouse of that writer take a tittle Design Of Earthquake Location Monitoring 
Robot Using Xbee Pro Baed on Arduino.Before make a robot how to design a tool 
in this case a robot is one that must be considered so the tool in that case a robot 
could be useful for community of people and can help SAR to monitoring 
earthquake location. Author make a limit for subject matter only on receiver 
circuit and monitoring devices. In order to monitor location from earthquake 
disaster, this robot have camera as  monitoring devices. This tool use Arduino as 
Microcontroller, Xbee Pro as media to communicate between remote and robot, 
Driver Motor as motor DC mover, Motor DC as robot mover, Motor Servo as 
camera mover, Wireless Camera and Handphone as monitoring devices. As a final 
result this robot can move and receiver order over 20 meter on indoor, and still get 
connected to handphone to monitoring location around robot. 
 
Keywords: Arduino, Microcontroller, Robot,  Xbee Pro. 
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