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ABSTRACT

ROBOTGASLEAGUEINFORMATION USING TGSSENSORWITH

FALLOW WALLFOLLOWER

(2017.xiii+59Halaman+DaftarIsi+DaftarGambar+DaftarTabel+Daftar

Pustaka)

RISKADWIHANDAYANI
ELECTRICALENGINEERING
ELECTRONICENGINEERING
STATEPOLITECHNICOFSRIWIJAYA

Thefinalreportentitled“ROBOTGASLEAGUEINFORMATIONUSINGTGS
SENSORWITHFALLOW WALLFOLLOWER”.

Airisoneoftheelementssupportinglifeonearth.Withoutair,
humansandanimalscan’tbreathe,plantscan’tdophotosynthesis.The
importanceoftheroleofairforlifemakesushaveto keepourair
uncontaminated.As;Aspecialroom forpatientswithpulmonarydisease,
where the patientshould be monitored forthe qualityofthe airhe
breathes.Soweneedatoolthatcanmonitortheairqualityaroundit.

Inthisstudy,designedarobotthatcandetectthelevelsofgas
andcaninform thelevelsofgas.Thisrobotworksusingthewallfollower
method(followingthewall).Ultrasonicsensorsareusedasproximity
sensorsthatcandetectwallpresence.

Navigationtechniqueusedisfuzzylogicnavigationtechnique,tgs
2620sensorisusedtodetectandfeeltheexistenceofagas.Whenthe
robotdetectsthelevelofgasthentheoutputwillbedisplayedontheLED,
LCDandbuzzerwillbelit.

Keywords:Arduino,ultrasonicsensor,sensortgs2620,LCD,LED,Buzzer.
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Laporanakhiriniberjudul“RobotPenginformasiKadarGasMenggunakan
SensorTGSDenganLintasanWallFollower”.

Udaraadalahsalahsatuelemenpenunjangkehidupandimuka
bumi.Tanpaudara,manusiadanhewantidakbisabernafas,tumbuhan
puntidak bisamelakukanfotosintesis. Pentingnyaperanudarabagi
kehidupanmembuatkitaharusmenjaganyaagarudarakitatidaktercemar.
Seperti;Sebuahruangankhususuntukpasienyangmengindappenyakit
gangguan paru-paru,dimana pasien tersebutharus dipantau kualitas
udarayangdihirupnya.Makadibutuhkansuatualatyangdapatmemantau
kualitasudaradisekitarnya.

Padapenelitianini,dirancangsebuahrobotyangbisamendeteksi
kadargasdandapatmenginformasikankadargastersebut. Robotini
bekerjamenggunakanmetodewallfollower(mengikutidinding).Sensor
ultrasonic digunakan sebagaisensor jarak yang dapat mendeteksi
keberadaandinding.

Tekniknavigasiyangdigunakanadalahtekniknavigasilogikafuzzy,



sensortgs2620digunakanuntukmendeteksidanmerasakankeberadaan
suatu gas. Bila robot mendeteksikadar gas maka output akan
ditampilkanpadaLED,LCD danbuzzerpunakanmenyala.

KataKunci:Arduino,sensorultrasonik,sensortgs2620,LCD,LED,Buzzer.
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