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ABSTRAK

Rancang Bangun Mobile Robot Sebagai Alat 
Lokalisasi Sumber  Gas Berbasis Arduino

Oleh :

Ullil Albab

0614 3032 1984

Pada industri kimia, sering terjadi kebocoran gas pada pipa yang berada di lorong bawah tanah.
Untuk mencari tahu titik kebocoran gas tersebut diperlukan Mobile Robot yang dapat menemukan
lokasi  kebocoran  gas  dengan  kemampuan  yang  dapat  mendeteksi  aroma  gas,  sehingga  titik
kebocoran gas bisa ditemukan. 

Mobile robot pendeteksi kebocoran gas ini bergerak menggunakan aplikasi dari Motor DC serta
dikendalikan oleh Arduino Mega 2560 yang merupakan papan pengembangan mikrokontroller yang
berbasis  Arduino  dengan  menggunakan  chip  ATmega2560.  Mikrokontroller  ini  menggunakan
sensor jarak jenis HC-SR04 sebagai sistem navigasi pada robot pendeteksi kebocoran gas. 

Hasil  yang  akan  dicapai  pada  penelitian  ini  adalah,  Mobile  robot dapat  mendeteksi  adanya
kebocoran  gas  Aseton,  Methanol,  dan  Ethanol  menggunakan  sensor  TGS2600,  TGS2602,  dan
TGS2620. Saat robot di hidupkan dan sensor TGS mendeteksi adanya bau gas, maka robot akan
mencari  sumber  kebocoran  gas  sampai  titik  terdekat  kebocoran  gas  dan  kemudian  robot  akan
mengirimkan  data  ke  server  dengan  menggunakan  modul  Xbee  sehingga  operator  robot  dapat
memantau kondisi dan mendapatkan informasi.

Kata kunci : Arduino Mega2560, Sensor HC-SR04, Sensor TGS2600, Sensor TGS2602, Sensor
TGS2620. 



Abstarct

Design Of Mobile Robot As Gas Source 
Localozation Based On Arduino

By :

Ullil Albab

0614 3032 1984

In the chemical industry, there is often a gas leak in the pipe located in the underground
passage. To find out the gas leakage point is required Mobile Robot that can find the location of gas
leaks with the ability that can detect the smell of gas, so the point of gas leak can be found.

This  mobile  gas  leak  detection  robot  moves  using  applications  of  DC  motors  and  is
controlled by Arduino Mega 2560 which is an Arduino-based microcontroller development board
using ATmega2560 chip. This microcontroller uses the HC-SR04 type range sensor as a navigation
system on the gas leak detection robot.

The results to be achieved in this research is, Mobile robot can detect the existence of gas
leakage of Acetone, Methanol, and Ethanol using sensor TGS2600, TGS2602, and TGS2620. When
the robot is turned on and the TGS sensor detects a gas odor, the robot will look for the source of
the gas leak to the nearest point of the gas leak and then the robot will send data to the server using
the Xbee module so that the robot operator can monitor the condition and get the information.

Keywords  :  Arduino  Mega  2560,  HC-SR04  Sensor,  TGS  2600  Sensor,  TGS  2602  Sensor,
TGS2620 Sensor.
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