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ABSTRAK 

IMPLEMENTASI ALGORITMA DEPTH FIRST SEARCH DALAM 

MENCARI TITIK API PADA ROBOT HEXAPOD 

(2019 : xiv+ 56 Halaman + 36 Gambar + 12 Tabel + 2 Lampiran) 

 

MUHAMMAD AGUNG RIZKY 

061630320209 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Robot KRPAI berkaki hexapod (Kontes Robot Pemadam Api Indonesia)  

merupakan robot yang dirancang yang memiliki kemampuan untuk memadamkan 

api. Di Indonesia robot ini bertanding di Kontes Robot Indonesia, dimana dalam 

penilaiannya robot yang dapat memadamkan api dan kembali ke posisi start denga 

point terbaik yang akan menjadi juara.  

Masalah utama robot ini adalah dalam mencari titik api untuk dipadamkan 

dan kembali ke posisi start. Oleh karena itu, penelitian ini bertujuan untuk 

mengatasi masalah dalam mencari titik api dengan mengimplementasi algoritma 

depth first search pada robot hexapod. Robot ini menggunakan mikrokontroller 

arduino mega2560 dan OpenCM9.04. Tujuan dari mengimplementasikan 

algoritma depth first search ini agar robot  mengetahui masing-masing ruangan.  

Dari hasil percobaan ini, dalam 20 kali percobaan atau 100 kali mengenali 

ruangan didapatkan 95% tingkat keberhasilan dalam mengenali ruangan dengan 

rata-rata waktu penyelesaiana adalah 74,8 detik. 

 

Kata Kunci : Robot Berkaki Hexapod, Algoritma Depth First Search, Arduino 
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ABSTRACT 

IMPLEMENTATION OF THE DEPTH FIRST SEARCH ALGORITHM IN 

FINDING FIRE HOTSPOTS ON HEXAPOD ROBOTS 

(2019 : xiv+ 56 page + 36 Picture + 12 Table + 2 Attachment) 

 

MUHAMMAD AGUNG RIZKY 

061630320209 

DEPARTMENT ELECTRICAL ENGINEERING 

ELECTRONIC ENGINEERING  

STATE POLYTECHNIC SRIWIJAYA 

 

The hexapod KRPAI robot (Indonesian Fire Extinguisher Robot Contest) 

is a robot designed that has the ability to put out fires. In Indonesia, this robot 

competes in the Indonesian Robot Contest, where in its evaluation the robot can 

extinguish the fire and return to the starting position with the best point that will 

be the champion.  

The main problem of this robot is in finding a hotspot to extinguish and 

returning to the start position. Therefore, this study aims to overcome the problem 

of finding hotspots by implementing the depth first search algorithm on the 

hexapod robot. This robot uses an arduino mega2560 microcontroller and 

OpenCM9.04. The purpose of implementing the depth first search algorithm is so 

that the robot knows each room.  

From the results of this experiment, in 20 trials or 100 times in recognizing 

a room there was a 95% success rate in recognizing a room with an average 

completion time of 74.8 seconds. 

 

Keyword : Hexapod Robot, Depth First Search Algorithm, Arduino 
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