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ABSTRAK 

PERANCANGAN ROBOT PEMANTAU LOKASI BENCANA GEMPA 

MENGGUNAKAN XBEE PRO BERBASIS ARDUINO (transmiter) 

 ( 2016 : 54 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran ) 

 

Yofie Anugerah Perdana 

0613 3033 1005 

Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Telekomunikasi 

Politeknik Negeri Sriwijaya Palembang 

 

Robot Pemantau Lokasi Bencana Gempa Menggunakan Xbee Pro Berbasis 

Arduino dibuat untuk lebih memudahkan pemantauan suatu lokasi bencana, 

khususnya gempa. 

Alat ini menggunakan Arduino sebagai Mikrokontroller dan Xbee Pro sebagai 

media komunikasi antara remote control dan robot. Cara kerja alat ini adalah 

dengan mengontrol robot melalui remote control, data yang di input pada remote 

akan dikirimkan oleh Xbee Pro pada remote sebagai media komunikasi menuju 

Xbee Pro yang ada pada robot yang kemudian akan diproses oleh arduino sebagai 

mikrokontroller pada robot untuk melakukan perintah yang telah dikirimkan. 

Setelah Robot bergerak, selanjutnya kamera yang ada pada robot akan mengambil 

gambar yang akan ditampilkan pada handphone. 

Dengan menggunakan alat ini diharapkan dapat membantu masyarakat dalam 

memantau lokasi bencana gempa untuk mengevakuasi korban, dengan demikian 

diharapkan robot ini mampu meminimalisir jumlah korban bencana gempa. 

 

Kata Kunci : remote control, Xbee Pro, Arduino, Mikrokontroler. 
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ABSTRACT 

DESIGN OF EARTHQUAKE LOCATION MONITORING ROBOT USING 

XBEE PRO BASED ON ARDUINO (transmiter) 

 ( 2016 : 54 Page + Picture + Table + Enclosures ) 

 

Yofie Anugerah Perdana 

0613 3033 1005 

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT OF 

TELECOMUNICATION ENGINEERING PROGRAM 

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA PALEMBANG 

 

Earthquake Location Monitroing Robot Using Xbee Pro based on Arduino be 

made to further facilitate  monitoring of  the location of disaster, especially the 

earthquake.  

This tool uses Arduino as a Microcontroller and Xbee Pro as a medium of 

communication between remote contol and robots. It works it is control robots by 

remote control, data input on the remote will be sent by Xbee Pro on the remote as 

medium of communication to Xbee Pro on robot, then it will be process by 

Arduino as Microcontroller on the robots to do the common that has been sent. 

After the robot walking then the cameras are there to the robots will take apicture 

that will be displayed on the phone.  

By using this tool is expected to help society in monitoring the location of 

earthquake to evacuate the victims, it is expected this robot be able to minimize 

the number of victims by earthquake. 

 

Keywords: remote control, Xbee Pro, Arduino, Microcontroller. 
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