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ABSTRAK 

 

Robot pemadam api berbasis detektor Ultraviolet merupakan robot yang dirancang 

menggunakan sebuah sensor utama yaitu sensor UVtron. Sensor UVtron ini mampu 

mendeteksi sumber api sampai jarak 5m menurut data sheet, oleh karena itu tujuan 

perancangan robot pemadam api ini membuktikan apakah robot mampu mendeteksi api dari 

jarak tersebut, dan agar mengetahui bagaimanakah karakteristik sensor UVtron tersebut. 

Metode yang dilakukan dalam perancangan robot pemadam api ini melalui beberapa tahap 

yaitu merancang perangkat keras, merancang perangkat lunak, dan menggabungkan 

perangkat lunak dan perangkat keras tersebut sehingga menjadi satu kesatuan. Tahap terakhir 

dalam perancangan robot pemadam api ini adalah menguji dan menganalisis Robot tesebut 

sehingga di peroleh data-data yang diinginkan. Hasil dari perancangan ini adalah robot 

mampu menemukan sumber api kemudian menuju sumber api tersebut dan memadamkannya, 

percobaan tercepat dilakukan pada percobaan ke-2 adalah 126.96s, waktu tempuh robot 

terlama dilakukan pada percobaan ke-5 adalah 137.29s. Selisih dari percobaan 

terlama dan tercepat adalah 10.33s. Selisih waktu dalam percobaan tersebut 

menunjukkan pergerakkan robot yang tidak sama atau tidak konstan dalam 

melaksanakan tugasnya. 

 

Kata Kunci : Ultraviolet, Perangkat Lunak, Perangkat Keras, Api 
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ABSTRACT 

 

Fire extinguisher robot fer based on Ultraviolet detector is a robot which is designed 

using UVtron as a main censor. According to data sheet, the UVtron censor is able to 

detect a source of fire up to 5 meters in distance. Therefore the purpose of the fer 

project is to prove whether this robot is really able to detect a source of fire in a such 

distance and in order to know the characteristics of UVtron censor it self. Method 

used in fer project has several steps, those are designing hardware and software, 

then combining both of them to become one unit, the last step is testing and analyzing 

the robot in order to get data that we want. The result of this project is the fast robot 

will be able to find a source of fire and extinguish it of testing two is 126.96s. and the 

slow moving of testing five is 137.29s. So difference the fast and the slow is 10.33s. 

Difference of testing it indicate that robot not constant the moving of implement job 

robot. 

 

Keywords : Ultraviolet, Software, Hardware, Fire 
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