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ABSTRAK 

SISTEM KERJA SENSOR TGS PADA 

ROBOT LOKALISASI GAS 

 

(2017 :5 BAB + 61Halaman+  ix Halaman  + 36 Gambar + 5 Tabel) 

 

ROBY PRATAMA PUTRA 

061430320213 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI DIPLOMA III TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA PALEMBANG 

 

 Pencemaran udara adalah suatu kondisi dimana kualita sudara menjadi 

kotor dan terkontaminasi oleh zat-zat yang berbahaya. Hal ini yang dapat 

membuat kesehatan tubuh manusia terancam. Gas yang berbahaya untuk 

kesehatan yang bersifat dapat meracuni makhluk hidup. Pada tugas akhir ini 

dibuatlah robot yang dapat melokalisasi gas berbahaya menggunakan Sensor 

TGS.  

Sensor TGS ini terdiri dari tiga buah yaitu sensor TGS 2600, TGS 2620, 

dan juga TGS 2602. pada fungsinya perangkat ini mengenali gas-gas berbahaya 

yang sifatnya dapat meracuni, gas yang dapat dideteksi dari sensor tersebuat 

adalah gas etanol,metanol, dan aseton. 

Sensor TGS yang dihubungkan pada Arduino Mega 2560 untuk 

memproses dari hasil inputan LCD. Sensor TGSbergerak apabila telah mendapat 

inputan dari ketiga jenis gas untuk mencari keberadaan gas berbahaya yang 

terdapat pada suatu ruang atau tempat. Metode yang digunakan untuk mengenali 

suatu gas yaitu menggunakan lokalisasi robot 

 

Kata Kunci : Sensor TGS, Motor DC, Arduino Mega 2560, LCD 
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ABSTRACT 

TGS Sensor Work System On Local Gas Robot 

 

(2017 :5 BAB + 61Page +  ix Page  + List Of Picture + List Of Tabel) 

 

ROBY PRATAMA PUTRA 

061430320213 

ELECTRO ENGINEERING OF DEPARTMENT  

DIPLOMA III STUDY PROGRAM ELECTRONIC TECHNIQUES 

POLITECHNICAL STATE SRIWIJAYA PALEMBANG 

 

 Air pollution is a condition where air quality becomes dirty and 

contaminated by harmful substances. This can make the health of the human body 

threatened. Gases that are harmful to health can poison the living beings. In this 

final project is made robot that can localize dangerous gas using TGS Sensor. 

 The TGS sensor consists of three TGS 2600 sensors, TGS 2620, and also 

TGS 2602. In functioning this device recognizes dangerous gases that are 

poisonous, detectable gas from the sensor is ethanol gas, methanol, and acetone. 

 TGS sensor connected to Arduino Mega 2560 to process from LCD 

input. The TGS sensor moves when it has received input from the three types of 

gases to locate the presence of harmful gases present in a space or place. The 

method used to recognize a gas is to use robot localization 

 

Keys Word :  TGS Cencors,  Arduino Mega 2560, LCD 
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