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Gambar 1 : Blok Diagram Perancangan Robot Pemantau Lokasi Bencana Gempa

Menggunakan Xbee Pro Berbasis Arduino

Gambar 2 : Rancangan Robot Pemantau Lokasi Bencana Gempa Mengunakan Xbee Pro

Berbasis Arduino
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KOMUNIKASI ROBOT PEMANTAU LOKASI BENCANA GEMPA
MENGGUNAKAN XBEE PRO

Prinsip Kerja

Pada dasarnya robot ini dibuat untuk mempermudah pengevakuasian
pada saat terjadi bencana gempa. Robot ini dirancang menggunakan modul
arduino, dua buah xbee, driver motor DC, motor servo dan kamera wireless
sebagai pemantau.

Robot ini menggunakan batrai lipo 1100Mah dan menggunakan power
supply sebagai pembagi teganganya. Power Suply sendiri berfungsi untuk
membagikan tegangan dari batrai ke motor dc dan motor servo. Sedangkan untuk
kemareya menggunakan power sendiri sehingga tidak membutuhkan tegangan
dari Power Suply.

Pada pemancar/remot (transmitter) terdapat modul Arduino dan juga
modul Xbee sebagai pengirim sinyal ataupun perintah, pada modul arduino ini
telah diisi dengan program yang sebelumnya dibuat untuk menggerak kan roda
pada bagian robot dan servo agar kamera dapat bergerak. Arduino dan Xbee
adalah komponen terpenting pada transmitter.

Pada penerima/robot (receiver) juga terdapat arduino dan modul xbee,
selain itu juga pada robot terdapat komponen-komponen lainnya. Ketika Xbee
pada receiver mendapatkan data yang dikirimkan oleh transmitter, maka data
tersebut akan diproses oleh arduiono. Kemudian dari arduino ini akan
memberikan perintah perintah ke driver motor, driver motor DC inilah yang
memberikan perintah agar motor DC dapat bergerak sesuai dengan data yang
dikirimkan oleh Xbee pada transmiter/remote. Untuk mengatur kecepatan pada
motor DC dapat diatur melalui program arduino yang ada pada receiver, untuk
standarnya digunakan kecepatan 255 agar roda robot dapat berputar dengan cepat.

Kamera yang ada pada robot berfungsi untuk mengambil gambar yang
dipantau melalui handphone yang ada pada sisi transmiter. Pemantauan pada
kamera dapat diakses melalui aplikasi yang telah didownload dan di install pada

handphone, aplikasi tersebut bernama YYP2P.



