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ABSTRAK 

 

Api merupakan suatu elemen yang bermanfaat bagi manusia jika manusia dapat 

memanfaatkannya, api juga dapat memberikan dampak yang negatif apabila 

manusia tidak tepat dalam penggunaannya. Sehingga menyebabkan kelalaian 

pengguna yang mengakibatkan terjadinya kebakaran. Karena memadamkan api 

ketika terjadi kebakaran membutuhkan ketelitian dan konsentrasi tinggi, maka 

dari itu dibuatlah robot pemadam api yang dapat membantu pekerjaan manusia 

untuk menelusuri, mendeteksi dan memadamkan nyala api pada lilin. Tujuan 

penelitian ini adalah membuat Sistem Otomatisasi Sensor flame Pada Prototipe 

Robot Line Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino untuk membantu manusia 

menelusuri, mendeteksi dan memadamkan api pada lilin.Prosedur penelitian 

meliputi rencana, analisis, rancangan, implementasi dan metode pengumpulan 

data dengan menggunakan studi literatur. Proses menemukan api pada robot 

pemadam api ini dilakukan dengan bantuan sensor api(flame) menggunakan 

coding yang ada pada aplikasi arduino IDE. Hasil penelitian menunjukkan bahwa 

pembuatan robot pemadam api ini dibuat menggunakan perangkat keras arduino 

uno dan dikendalikan dengan program codingan arduino IDE. 

 

Kata kunci : Sensor flame, Arduino Uno, Arduino IDE 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Teknologi merupakan suatu pengetahuan yang ditujukan untuk 

membuat sebuah alat yang dapat membantu pekerjaan manusia. Salah satu 

perkembangan teknologi saat ini adalah teknologi dibidang robot, dengan 

begitu manusia merasa sangat terbantu karena adanya pembutan robot yang 

dapat bermanfaat bagi manusia yang membutuhkan ketelitian tinggi atau 

berbahaya. Salah satu pekerjaan yang beresiko tinggi yaitu petugas 

pemadam kebakaran[1]. 

Salah satu pekerjaan yang dapat dilakukan oleh robot adalah pekerjaan 

pemadam kebakaran karena pemadam kebakaran harus dilakukan dengan 

tanggap agar tidak menyebabkan kebakaran yang serius sebelum menyebar, 

ketika api telah menyebar luas dapat menjadi pekerjaan yang beresiko tinggi 

dan mengakibatkan kerugian besar[2]. 

Api merupakan suatu elemen yang sangat bermanfaat bagi manusia 

jika manusia dapat mengendalikannya, tetapi bisa juga dapat berpengaruh 

buruk bagi manusia jika manusia tidak dapat mengendalikan dalam 

pemanfaatannya. Tingginya angka kebakaran pada sebuah daerah perkotaan, 

pedesaan dan juga pada perindustrian sangat beresiko menyebabkan 

tingginya biaya kerugian yang harus ditanggung[3]. 
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Robot pemadam api adalah alat yang dapat membantu manusia untuk 

menelusuri mendeteksi dan memadamkan api, dalam melakukan tugas ini 

robot pemadam api memerlukan alat pendeteksi yang memiliki akurasi 

tinggi untuk mendeteksi api karena untuk mendeteksi api dibutuhkan 

beberapa faktor diantaranya yaitu gelombang infrared dan panas dari api, 

jika akurasinya (ketelitian) rendah bisa saja ada kesalahan dalam 

pendeteksian api. Dalam proses pencarian sumber api, Sistem pada robot 

pemadam api memerlukan sensor yang berperan utama dan sangat penting 

yaitu sensor Api (Flame Sensor) untuk mendeteksi adanya api kemudian 

memberikan informasi kepada mikrokontroler arduino sehingga robot akan 

mendeteksi adanya api.  

Mikrokontroler adalah sebuah sistem komputer fungsional dalam 

sebuah chip. Di dalamnya terkandung sebuah inti prosesor, memori 

(sejumlah kecil RAM, memori program, atau keduanya), dan perlengkapan 

input-output. Mikrokontroler adalah salah satu dari bagian dasar dari suatu 

sistem komputer. Meskipun mempunyai bentuk yang jauh lebih kecil dari 

suatu komputer pribadi dan komputer mainframe, mikrokontroler dibangun 

dari elemen-elemen dasar yang sama. Secara sederhana, komputer akan 

menghasilkan output spesifikasi berdasarkan inputan yang diterima dan 

program yang dikerjakan[4]. 

Flame sensor (sensor api) merupakan sensor yang mempunyai fungsi 

sebagai pendeteksi nyala api yang dimana api tersebut memiliki panjang 

gelombang antara 760nm – 1100nm. Karena itulah sensor ini mempunyai 
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peran yang vital yang berfungsi sebagai “mata” bagi robot dalam 

menyelesaikan tugasnya menemukan posisi nyala api. Sensor ini sering juga 

digunakan untuk mendeteksi api pada ruangan di perkantoran, apartemen, 

maupun di perhotelan. Fan L9110 adalah baling-baling kipas yang berfungsi 

sebagai penggerak untuk mematikan lilin yang ada didepannya[4]. 

Berdasarkan latar belakang tersebut akan melakukan penelitian Sistem 

Otomatisasi Sensor Flame Pada Prototipe Robot Line Proximity Pemadam 

Api. dimana Rancang bangun robot ini menggunakan mikrokontroler 

Arduino Uno, pada sistem kontrol dari robot ini menggunakan 

mikrokontroler Arduino uno, sensor ultrasonic disini sebagai sistem 

proteksi robot agar tidak menabrak dan sensor flame sebagai sistem 

pendeteksi adanya sumber api, setelah mendeteksi api fan L9110 secara 

otomatis akan memadamkan api tersebut. 

 

1.2. Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah dipaparkan diatas maka dapat 

ditarik perumusan masalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana cara memadamkan api dengan tetap mengutamakan unsur 

keselamatan(tidak secara langsung oleh manusia) 

2. Bagaimana cara membuat robot pemadam api 

3. Bagaimana cara merancang dan menerapkan sensor api menggunakan 

flame sensor pada prototipe robot line proximity pemadam api berbasis 

arduino uno. 
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4. Bagaimana cara merancang sistem otomatisasi sensor flame pada 

prototipe robot line proximity pemadam api berbasis arduino uno. 

 

1.3. Batasan Masalah 

Agar tidak meluas dari maksud dan tujuan penelitian ini, maka penulis 

membatasi permasalahan yang akan dibuat sebagai berikut: 

1. Tidak membahas kasus api/kebakaran yang lebih luas tapi tetapi api 

yang merupakan nyala lilin yang dapat dimatikan dengan kipas. 

2. Sistem dibuat dalam bentuk prototipe robot beroda pemadam api. 

3. Sistem mikrokontroler yang digunakan adalah arduino uno R3. 

4. Sensor yang digunakan adalah flame sensor 5 channel . 

5. Ketinggian posisi nyala api dari lilin harus sama dengan ketinggian 

letak sensor api. 

 

1.4. Tujuan dan Manfaat Penelitian 

1.4.1. Tujuan 

Tujuan dari penelitian ini adalah membuat Sistem Otomatisasi 

Sensor Flame Pada Prototipe Robot Line Proximity Pemadam Api 

Berbasis Arduino membantu manusia untuk menelusuri, mendeteksi 

dan memadamkan api dalam skala kecil. 

1.4.2. Manfaat 

1. Bagi Mahasiswa 
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a. Dapat menambah wawasan mahasiswa tentang ilmu 

teknologi. 

b. Dapat menambah ilmu pengetahuan untuk penulis 

khususnya dan pembaca pada umumnya mengenai Sistem 

Pendeteksi Otomatisasi Seensor Flame Pada Prototype 

Robot Line Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino. 

c. Menggunakan hasil data-data yang diperoleh untuk 

dikembangkan menjadi Tugas Akhir. 

2. Bagi Kampus Politeknik Harapan Bersama 

a. Sebagai tolak ukur kemampuan dari mahasiswa dalam 

menyusun proposal Tugas Akhir. 

b. Menambah referensi tentang Sistem Pendeteksi Adanya Api 

Pada Prototipe Robot Line Proximity Pemadam Api 

Berbasis Arduino untuk perpustakaan Politeknik Harapan 

Bersama. 

c. Memberikan wawasan mahasiswa tentang perkembangan 

kemajuan teknologi yang semakin canggih. 

3. Bagi Masyarakat 

Manfaat dari penelitian ini bagi masyarakat yaitu 

memberikan kemudahan kepada perusahaan, instansi dan 

perumahan ketika terjadi kebakaran dengan skala api kecil agar 

terhindar dari kebakaran yang berskala besar. 
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1.5. Sistematika Penulisan 

Penulisan tugas akhir ini disajikan dengan sistematika penulisan 

sebagai berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab ini merupakan pendahuluan yang berisikan tentang 

latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan 

dan manfaat, dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini merupakan tinjauan pustaka yang berisikan tentang 

penelitian terkait dan landasan teori tentang sistem 

pendeteksi adanya api pada robot line proximity pemadam 

api berbasis Arduino. 

BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

Bab ini merupakan metodologi penelitian yang berisikan 

prosedur penelitian, metode pengumpulan data, waktu dan 

tempat penelitian. 

BAB IV ANALISA PERANCANGAN SISTEM 

Pada bab ini dibahas tentang analisis permasalahan, 

Analisa kebutuhan sistem, perancangan sistem dan desain 

input/output. Adapun didalam perancangan sistem 

dijelaskan flowchart. 
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BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi tentang uraian rinci hasil yang didapat dari 

penelitian yang dilakukan. 

BAB VI PENUTUP 

Bab ini beisi kesimpulan dan saran dari keseluruhan isi 

Laporan Tugas Akhir, saran-saran dan harapan yang 

diajukan semua pihak sesuai bahasan sebelumnya. 
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BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1. Penelitian Terkait 

Penelitian yang dilakukan Mochammad Safarudin dan  Abdul Patah 

“pengembangan purwarupa robot pemadam api dengan kendali berbasis 

mikrokontroler” pada penelitian ini  sesuai dengan namanya tugas robot ini 

adalah mendeteksi adanya nyala api dalam sebuah ruangan lalu 

memadamkannya, Proses pencarian titik api menggunakan flame sensor, 

motor servo digunakan sebagai motor penggerak roda dan modul kipas 

sebagai pemadam api[5]. 

Penelitian yang dilakukan oleh Ahmad Faishal dan Maun Budiyanto 

yang berjudul “Pendeteksi Kebakaran dengan menggunakan Sensor Suhu 

LM35d dan Sensor Asap” pada penelitian membantu manusia dalam 

pekerjaan ini. Robot pemadam api dirancang menggunakan empat roda dan 

terdiri dari beberapa sensor, seperti Flame Detector untuk mendeteksi 

adanya api, sensor ultrasonik sebagai navigasi dan deteksi jarak dan Motor 

pompa DC untuk memadamkan api. Sistem kontrol otomatis pada Robot 

yang bisa bernavigasi dalam menyelusuri ruangan untuk mencapai 

keberadaan titik api[6]. 

Penelitian yang dilakukan oleh Badrut Tamam dan Jusuf Bintoro yang 

berjudul ”rancang bangun robot line follower pemadam api memanfaatkan 

flame sensor dan bluetooth berbasis arduino” Hasil dari penelitian 
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menunjukan bahwa robot line follower pemadam api memanfaatkan 

flame sensor dan bluetooth berbasis Arduino yang telah dirancang 

sebelumnya berhasil dibuat, dan robot line follower pemadam api 

memanfaatkan flame sensor dan bluetooth berbasis Arduino ini sudah di 

coba di track yang mempunyai permukaan yang rata dengan ukuran 3m x 

3m dengan 3 prototype ruangan berukuran 90cm x 60cm yang berada di 

dalam ruangan yang tidak tertembus cahaya matahari dan dengan api yang 

berasal dari nyala lilin[7]. 

 

2.2. Landasan Teori 

2.2.1 Arduino Uno  

Arduino uno adalah board mikrokontroler berbasis 

ATmega328 (datasheet). Memiliki 14 pin input dari output digital 

dimana 6 pin input tersebut dapat digunakan sebagai output PWM 

dan 6 pin input analog, 16MHz osilator kristal, koneksi USB, jack 

power, ICSP header, dan tombol reset. Pin-pin ini berisi semua yang 

diperlukan untuk mendukung mikrokontroler, hanya terhubung ke 

komputer dengan kabel USB atau baterai untuk menggunakannya. 

Nama “Uno” berarti satu dalam Bahasa Italia, untuk menandai 

peluncuran Arduino 1.0. Uno versi 1.0 akan menjadi versi referensi 

dari Arduino ke depannya. Arduino Uno R3 adalah versi terbaru dari 

serangkaian board Arduino, dan model referensi untuk platform 

Arduino dapat dilihat pada gambar dibawah ini[4]. 
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Gambar 2.1 Arduino Uno 

Adapun data pada Arduino Uno R3 adalah sebagai berikut : 

- Mikrokontroler   : ATmega328 

- Tegangan    : 5V 

- Tegangan Input(recommended) : 7-12 V 

- Tegangan Input(limit)   : 6-20 V 

- Pin digital I/O    : 14 (6 diantaranya pin PWM) 

- Pin Analog Input   : 6 

- Arus DC per pin I/O   : 40 mA 

- Arus DC untuk pin 3.3 V  : 150 mA 

- Flash Memory    : 32 KB, 0.5 KB digunakan 

bootloader 

- EEPROM    : 1 KB 

- Kecepatan Pewaktuan   : 16 MHz 
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2.2.2 Flame Sensor 5 Channel 

Flame sensor (Sensor Api) merupakan sensor yang 

mempunyai fungsi sebagai pendeteksi kebakaran melalui adanya 

nyala api, yang dimana api tersebut memiliki Panjang gelombang 

antara 760nm sampai dengan 1.100nm. Transducer yang digunakan 

dalam mendeteksi nyala api adalah infrared. 

Sensor api ini biasanya digunakan pada ruangan di 

perkantoran, apartemen atau perhotelan. Fungsi sensor api ini adalah 

sebagai mata dari robot untuk mendeteksi nyala api. Sensor api ini 

memiliki manfaat yang cukup besar, salah satunya adalah mampu 

meminimalisasi adanya false alarm(alarm palsu) sebagai sebuah 

tanda akan terjadinya kebakaran. 

Sensor flame 5 channel merupakan kumpulan 5 sensor flame 

yang digabungkan menjadi 1. Modul ini digunakan untuk 

mendeteksi nyala api dalam kisaran besar(>120 derajat). Sensor ini 

mendeteksi api dengan 5 sensor nyala yang diatur dengan 30 derajat 

dimana terdapat 5 indikator LED yang berguna sebagai indikator 

pendeteksi akan adanya panas[4]. 

Sensor 5 channel ini memiliki spesifikasi: 

- Tegangan catudaya 3.3V ~ 9V 

- Output analog dan digital 

- Potensiometer dan indikator on-board 

- Resistor 1% untuk membuat modul lebih andal dan pressi 
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- Desain sensor fluks lima kanal, berbagai deteksi (kisaran deteksi 

dari sensor nyala tunggal biasa mungkin sekitar 30 C, karena 

jaraknya meningkat, kisaran akan berkurang secara bertahap, kisaran 

deteksi produk lebih besar dari 120) 

- Digital output jarak deteksi juga bisa disesuaikan. Analog output 

sensitivitas disesuaikan 

- Lubang pemasangan on-board M3 untuk memudahkan 

pemasangan. 

Suhu normal pembacaan normal sensor ini yaitu pada 25-85 C 

dengan besar sudut pembacaan pada 60. Dengan memperhatikan 

jarak sensing antara objek yang akan disensing dengan sensor tidak 

boleh terlalu dekat, yang akan mengakibatkan life time sensor cepat 

rusak[8]. 

 

Gambar 2.2 Sensor Flame 5 channel 
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2.2.3 Motor Driver Fan L9110 

Motor driver fan L9110 memiliki dua input INA dan INB 

dengan dua kabel keluar yang dapat menggerakkan motor DC kecil. 

Fan L9110 sering digunakan dalam berbagai alat contohnya pada 

pembuatan robot pemadam api. INA dan INB digerakan oleh sinyal 

logika, kedua input disetel ke Low dan motor diam, dengan INA itu 

High dan INB Low. 

Motor akan berbelok ke satu arah dan akan berbelok ke arah 

lain saat INA dan INB dibalik. Dua pin lainnya dipapan ini disuplai 

5 Volt(vcc) dan Ground dari arduino. INA dan INB dapat disuplai 

dengan sinyal logika dari pin digital mana pun. Tetapi kecepatan 

motor tidak akan bervariasi karena akan berjalan dengan kecepatan 

penuh dikedua arah. 

PWM dapat digunakan untuk menggerakkan motor dengan 

kecepatan variable di kedua arah. Kecepatan stabil terendah adalah 

ketika PWM disetel ke 80 hingga maksimum 255, jika dibawah 80 

maka kecepatannya tidak stabil[9]. 

 

Gambar 2. 3 Motor Driver FanL9110 
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2.2.4 Pemrograman Bahasa C 

Bahasa pemrograman C yang digunakan ini dibuat Dennis M. 

Ritche saat masih bekerja di Bell Labs pada tahun 1972 untuk sistem 

operasi UNIX yang sebelumnya menggunakan bahasa Assembly. 

Bahasa C adalah Bahasa yang sangat lazim dipakai sejak awal 

komputer diciptakan dan sangat berguna dalam berkembangan 

software, diinternet banyak library Bahasa C untuk Arduino yg bisa 

didownload secara gratis[4]. 

Keberadaan library-library ini bukan hanya membantu untuk 

membuat proyek mikrokontroler, tetapi bisa dijadikan sarana untuk 

mendalami pemrograman Bahasa C pada mikrokontroller. Untuk 

pembuatan pada projek ini yaitu menggunakan software arduino 

IDE[10]. 

Software arduino yang digunakan adalah driver dan IDE, 

walaupun masih ada beberapa software lain yang sangat berguna 

selama pengembangan arduino. IDE atau Integrated Development 

Environment merupakan suatu program khusus untuk suatu 

komputer agar dapat membuat suatu rancangan atau sketsa program 

untuk papan Arduino. IDE arduino merupakan software yang sangat 

canggih ditulis dengan menggunakan java[10]. 

1. Verify pada versi sebelumnya dikenal dengan istilah Compile. 

Sebelum aplikasi di-upload ke board Arduino, biasakan untuk 

memverifikasi terlebih dahulu sketch yang dibuat. Jika ada 
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kesalahan pada sketch, nanti akan muncul error. Proses 

Verify/Compile mengubah sketch ke binary code untuk di-

upload ke mikrokontroler. 

2. Upload tombol ini berfungsi untuk meng-upload sketch ke 

board arduino. Walaupun tidak mengklik tombol verify, maka 

sketch akan di-compile, kemudian langsung di upload ke board. 

Berbeda dengan tombol verify yang hanya berfungsi untuk 

memverifikasi source code saja. 

3. New Sketch Membuka window dan membuat sketch baru. 

4. Open Sketch Membuka sketch yang sudah pernah dibuat. Sketch 

yang dibuat dengan IDE Arduino akan disimpan dengan ekstensi 

file.ino 

5. Save Sketch menyimpan sketch, tapi tidak disertai dengan 

meng-compile. 

6. Serial Monitor Membuka interface untuk komunikasi serial. 

7. Keterangan Aplikasi pesan-pesan yang dilakukan aplikasi akan 

muncul di sini, misal Compiling dan Done Uploading ketika 

telah meng-compile dan meng-upload sketch ke board arduino. 

8. Konsol log Pesan-pesan yang dikerjakan aplikasi dan pesan-

pesan tentang sketch akan muncul pada bagian ini. Misal, ketika 

aplikasi meng-compile atau ketika ada kesalahan pada sketch 

yang telah dibuat, maka informasi error dan baris akan 

diinformasikan di bagian ini. 
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9. Baris Sketch bagian ini akan menunjukkan posisi baris kursor 

yang sedang aktif pada sketch. 

10. Informasi Board dan Port Bagian ini menginformasikan port 

yang dipakai oleh board arduino. 

 

Gambar 2.4 Arduino IDE 

2.2.5 Sistem pendeteksi sensor flame 

Agar sensor flame dapat berjalan sesuai dengan mestinya yaitu 

mendeteksi adanya api pada prototipe robot Line Proximity berbasis 

Arduino, maka dibuatlah code sebagai berikut : 

//PEMIS 1 jika api terdeteksi maka exsekusi 

if ((api2>api||api3>api||api4>api) && 

(jarak2>1&&jarak2<15)){ 

digitalWrite(buzzer,HIGH);  //buzzer bunyi 

pinMode(kipas, OUTPUT); digitalWrite(kipas,LOW);//kipas 

bergerak 

diam(2000); // panggil diam "lihat inisialisasi progam 

pangillan void diam(x);" 

tiup(kecepatan);  //panggil tiup 

diam(1000); //panggil diam 
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keadaan = 1;  

} 

 

//PREMIS 2 Jika api tidak terdeteksi maka exsekusi 

else{ 

digitalWrite(buzzer,LOW); // buzzer mati 

pinMode(kipas, INPUT); digitalWrite(kipas,HIGH);//kipas 

mati 

if (jarak2>1&&jarak2<setpoin){ 

balik_kiri(); 

delay(kecepatan); 

} 

2.2.6 Sistem penggerak kipas 

Sensor flame dengan penggerak kipas motor DC fanL9110 

saling berkaitan. Jika sensor flame mendeteksi adanya api, maka 

secara otomatis kipas akan bergerak untuk memadamkan api, 

sehingga dibuatlah code sebagai berikut: 

void tiup(int x){// ROBOT berhenti DAN MENIUP KEKANAN 

DAN KEKIRI 

balik_kanan(); 

delay(x/4); 

diam(x); 

balik_kiri(); 

delay(x/2); 

diam(x); 

balik_kanan(); 

delay(x/2); 

diam(x); 

balik_kiri(); 

delay(x/4); 

diam(x); 

} 

2.2.7 Flowchart 

Flowchart adalah penggambaran secara grafik dari langkah-

langkah dan urut-urutan prosedur dari suatu program. Flowchart 

menolong analis dan programmer untuk memecahkan masalah 

kedalam segmen-segmen yang lebih kecil dan menolong dalam 

menganalisis alternatif-alternatif lain dalam pengoperasian. 
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Flowchart biasanya mempermudah penyelesaian suatu 

masalah khususnya masalah yang perlu dipelajari dan dievaluasi 

lebih lanjut[11]. 

      Tabel 2. 1 Simbol-simbol Flowchart Program 

Simbol Keterangan 

 

 

Terminator / Terminal 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

menentukan state awal dan state akhir suatu 

flowchart program. 

 

 

Preparation / Persiapan 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

mengidentifikasi variabel-variabel yang 

akan digunakan dalam program. Bisa 

berupa pemberian harga awal, yang ditandai 

dengan nama variabel sama dengan („‟) 

untuk tipe string, (0) untuk tipe numeric, 

(.F./.T.) untuk tipe Boolean dan ({//}) untuk 

tipe tanggal. 

 

 

 

Input output / Masukan keluaran 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

memasukkan nilai dan untuk menampilkan 

nilai dari suatu variabel. Ciri dari simbol ini 

adalah tidak ada operator baik operator 

aritmatika hingga operator perbandingan. 

Yang membedakan antara masukan dan 

keluaran adalah jika Masukan cirinya 

adalah variabel yang ada didalamnya belum 

mendapatkan operasi dari operator tertentu, 

apakah pemberian nilai tertentu atau 

penambahan nilai tertentu. Adapun ciri 

untuk keluaran adalah biasanya variabelnya 

sudah pernah dilakukan pemberian nilai 

atau sudah dilakukan operasi dengan 

menggunakan operator tertentu. 

 

 

Process / Proses 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

memberikan nilai tertentu, apakah berupa 

rumus, perhitungna counter atau hanya 

pemberian nilai tertentu terhadap suatu 

variabel. 

 Predefined Process / Proses Terdefinisi 

Merupakan simbol yang penggunaannya 
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Simbol Keterangan 

 

seperti link atau menu. Jadi proses yang ada 

di dalam simbol ini harus di buatkan 

penjelasan flowchart programnya secara 

tersendiri yang terdiri dari terminator dan 

diakhiri dengan terminator. 

 

 

 

 

 

Decision / simbol Keputusan 

Digunakan untuk menentukan pilihan suatu 

kondisi (Ya atau tidak). Ciri simbol ini 

dibandingkan dengan simbol-simbol 

flowchart program yang lain adalah simbol 

keputusan ini minimal keluaran arusnya 2 

(dua), jadi Jika hanya satu keluaran maka 

penulisan simbol ini adalah salah, jadi 

diberikan pilihan jika kondisi bernilai benar 

(true) atau salah (false). Sehingga jika nanti 

keluaran dari simbol ini adalah lebih dari 

dua bisa dituliskan. 

Khusus untuk yang keluarannya dua, harus 

diberikan keterangan Ya dan Tidaknya pada 

arus yang keluar. 

 

 

 

Connector  

Konektor dalam satu halaman merupakan 

penghubung dari simbol yang satu ke 

simbol yang lain. Tampa harus menuliskan 

arus yang panjang. Sehingga akan lebih 

menyederhanakan dalam penggambaran 

aliran programnya, simbol konektornya 

adalah lingkaran, sedangkan Konektor 

untuk menghubungkan antara simbol yang 

satu dengan simbol yang lainnya yang 

berbeda halaman, maka menggunakan 

simbol konektor yang segi lima, dengan 

deberikan identitasnya, bisa berupa 

charater alpabet A – Z atau a – z atau 

angka 1 sampai dengan 9. 

 

Arrow / Arus 

Merupakan simbol yang digunakan untuk 

menentukan aliran dari sebuah flowchart 

program. Karena berupa arus, maka dalam 

menggambarkan arus data harus diberi 

simbol panah. 
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BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

 

3.1. Prosedur Penelitian 

3.1.1. Rencana/Planning  

Rencana atau planning merupakan langkah awal dalam 

melakukan penelitian dengan mengumpulkan data dan penyusunan 

pembuatan sebuah alat SISTEM OTOMATISASI SENSOR FLAME 

PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY PEMADAM API 

BERBASIS ARDUINO. 

3.1.2. Analisis  

Analisis berisi langkah-langkah awal pengumpulan data, 

penyusunan pembuatan alat SISTEM OTOMATISASI SENSOR 

FLAME PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY 

PEMADAM API BERBASIS ARDUINO UNO serta penganalisaan 

data serta mendata hardware dan software apa saja yang akan 

digunakan dalam pembuatan sistem ini. Data yang diperoleh peneliti 

dari jurnal yang sudah ada. 

3.1.3. Rancangan atau Desain  

Perancangan sistem merupakan tahap pengembangan setelah 

analisis sistem dilakukan SISTEM OTOMATISASI SENSOR 

FLAME PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY 

PEMADAM API BERBASIS ARDUINO Menggunakan flowchart 
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untuk alur kerja alat. Dalam perancangan ini akan memerlukan 

beberapa hardware yang akan digunakan seperti Arduino Uno, 

Sensor Ultrasonic, Motor DC, Sensor Api/Flame. 

3.1.4. Implementasi  

Hasil penelitian ini akan diuji cobakan secara real untuk 

menilai seberapa baik SISTEM OTOMATISASI SENSOR FLAME 

PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY PEMADAM API 

BERBASIS ARDUINO yang telah dibuat serta memperbaiki bila 

ada kesalahan – kesalahan yang terjadi. Kemudian hasil dari uji coba 

tersebut akan diimplementasikan. 

 

Gambar 3.1 metode penelitian 
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3.2. Metode Pengumpulan Data 

3.2.1. Observasi  

Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna untuk 

mengumpulkan data yang diperlukan untuk pembuatan produk. 

Dalam hal ini observasi dilakukan di Desa Randugunting Kecamatan 

Tegal Selatan Kota Tegal. Meninjau secara langsung lokasi yang 

akan di tempatkannya alat SISTEM OTOMATISASI SENSOR 

FLAME PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY 

PEMADAM API BERBASIS ARDUINO. 

3.2.2. Wawancara  

Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawancara 

dengan produk robot untuk mendapatkan informasi dan Analisa yang 

nantinya akan dijadikan acuan dalam pembuatan produk. Dalam hal 

ini wawancara dilakukan di Desa Randugunting Kecamatan Tegal 

Selatan Kota Tegal. Meninjau secara langsung lokasi yang akan 

ditempatkannya SISTEM OTOMATISASI SENSOR FLAME 

PADA PROTOTIPE ROBOT LINE PROXIMITY PEMADAM API 

BERBASIS ARDUINO. 

3.2.3. Waktu dan Tempat Penelitian 

1. Waktu Pelaksanaan Tugas Akhir 

Waktu yang digunakan untuk penelitian ini dilaksanakan 

dalam kurun waktu kurang lebih pada bulan pertama dengan 

lama pengumpulan data selama 2 minggu.  
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2. Tempat Penelitian 

Tempat pelaksanaan penelitian ini adalah di Kantor dan 

Garasi Pemadam Kebakaran Kota Tegal Desa Randugunting 

Kecamatan Tegal Selatan. 
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BAB IV  

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

 

4.1. Analisa Permasalahan 

Kebakaran merupakan suatu bencana yang paling umum dihadapi oleh 

masyarakat, baik itu dari kalangan kecil, menengah, maupun kalangan atas. 

Kebakaran itu sendiri merupakan bencana alam atau bencana yang 

disebabkan oleh manusia. Penyebab kebakaran salah satunya adalah 

hubungan arus pendek listrik ataupun human error yang lain. Tetapi disini 

api kebakaran tersebut diwakili oleh nyala api lilin.p 

Berdasarkan analisa permasalahan diatas maka dapat dirancang 

analisa kebutuhan untuk menciptakan sistem yang bekerja sesuai dengan 

kebutuhan diatas yaitu sebagai berikut : 

 

4.2. Analisa Kebutuhan Sistem 

Analisa kebutuhan sistem dilakukan unttuk mengetahui kebutuhan apa 

saja yang diperlakukan dalam penelitian, menentukan keluaran yang akan 

dihasilkan sistem, masukan yang dihasilkan sistem, lingkup proses yang 

digunakan untuk mengolah masukan menjadi keluaran terhadap sistem. 

4.2.1. Kebutuhan Perangkat Keras 

Hardware/perangkat keras adalah salah satu komponen dari 

sebuah computer yang sifatnya bisa dilihat dan diraba secara 

langsung atau yang berbentuk nyata, yang berfungsi untuk 
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mendukung proses komputerisasi. Dengan adanya perintah yang  

dapat dimengerti oleh hardware tersebut, maka hardware tersebut 

dapat melakukan berbagai kegiatan yang telah ditentukan oeh 

pemberi perintah. 

Adapun spesifikasi perangkat keras yang dibutuhkan untuk 

sistem yang akan digunakan sebagai berikut: 

1. 1buah Laptop 

2. 1buah Arduino Uno R3 

3. 1buah shield arduino 

4. 1buah Flame Sensor 5 channel 

5. 3buah Sensor Ultrasonic  

6. 2buah Motor Servo 

7. 1buah Battery Lippo  

8. 1buah fan L9110 

9. 2buah stepdown  

10. 1buah buzzer 

11. Kabel jumper 

12. 1buah chasis mobil robot. 

4.2.2. Kebutuhan Perangkat Lunak 

Perangkat Lunak yaitu suatu kumpulan data-data elektronik 

yang tersimmpan dan diatur oleh computer yang berupa program 

atau instruksi untuk menjalankan/memproses suatu perintah. 

Didalam sebuah computer software maupun hardware keduanya 
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memiliki peranan yang tidak terpisahkan karena keduanya memiliki 

keterkaitan satu sama lain sebagai penunjang berhasilnya suatu alat. 

Adapun perangkat lunak yang dapat digunakan selama penelitian 

adalah: 

1. Arduino IDE 

 

4.3. Perancangan Sistem 

4.3.1. Perancangan flowchart  Perangkat Lunak 

Flowchart adalah penggambaran secara grafik dan langkah-

langkah dan urutan prosedur dari suatu program. Flowchart 

merupakan metode untuk menggambarkan tahap-tahap pemecahan 

masalah dengan mempresentasikan maupun mendesain program 

simbol-simbol tertentu yang mudah dimengerti, mudah digunakan 

dan standar. Oleh karena itu, flowchart harus bisa mempresentasikan 

komponen-komponen dalam bahasa pemrograman. 
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Gambar 4.1 flowchart jalannya sensor api 
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4.4. Implementasi Sistem 

Tahap implementasi merupakan tahap penciptaan perangkat lunak, 

tahap kelanjutan kegiatan perancangan sistem. Tahap ini merupakan tahap 

dimana sistem siap untuk dioperasikan, yang terdiri dari penjelasan 

mengenai lingkungan implementasi dan implementasi program. 

4.4.1 Kebutuhan Implementasi 

Lingkup implementasi yang direkomendasikan meliputi lingkup 

perangkat lunak(software) dan perangkat keras(hardware). 

a. Impelementasi Perangkat Keras 

Berikut adalah spesifikasi perangkat yang digunakan saat 

pembuatan Sistem Otomatisasi Sensor Flame Pada Prototipe Robot 

Line Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino. 

Adapun perangkat yang digunakan untuk memenuhi kriteria 

dalam pengoperasian alat sebagai berikut: 

1. Arduino Uno R3 

Arduino mempunyai fungsi yaitu mempercepat dan 

mempermudah dalam pembuatan pengontrolan sistem 

otomatisasi sensor flame.  

2. Shield Arduino 

Shield Arduino adalah papan elektronik tambahan yang 

digunakan untuk mempermudah pemasangan kabel jumper 

dengan port-port pada Arduino. 

 



29 
 

 
 

3. Sensor flame 5 channel 

Sensor ini berfungsi mendeteksi adanya nyala api pada 

lilin yang berada didepannya dengan gabungan 5 sensor nyala 

yang diatur dengan 30 derajat. 

4. Sensor Ultrasonic 

Sensor ultrasonic memiliki fungsi mendeteksi adanya 

benda atau objek dihadapan sensor dan digunakan untuk 

mengukur jarak antara penghalang dan jarak pada labirin. 

5. Motor Servo 

Motor servo digunakan sebagai komponen penggerak 

roda agar berputar, yang dapat berfungsi berdasarkan sinyal 

modulasi(Pulse Wide Modulaton). Ketika sinyal lebar telah 

diberikan, maka poros pada motor servo akan bergerak sesuai 

dengan posisi yang sudah ditargetkan. 

6. Baterai Lippo 

Baterai lippo(Lithium Polimer) berfungsi sebagai 

penampung daya. 

7. Modul Fan L9110 

Modul fan atau kipas berfungsi sebagai pemadam api 

ketika sensor flame mendeteksi adanya api sehingga kipas akan 

langsung terkoneksi untuk memadamkan api. 
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8. Stepdown  

Stepdown berfungsi menurunkan atau mengecilkan 

tegangan listrik pada robot pemadam api. 

9. Buzzer 

Buzzer yaitu komponen elektronika yang dapat 

mengubah energi listrik menjadi suara. Cara kerja buzzer yaitu 

ketika suatu aliran listrik mengalir ke rangkaian buzzer maka 

akan menjadi energi suara. 

10. Kabel jumper  

Jumper adalah kabel kecil yang digunakan untuk 

menghubungkan komponen-komponen pada pembuatan robot 

pemadam api. 

11. Chasis mobil robot 

Merupakan rangka untuk menata komponen-komponen 

robot pemadam api agar tersusun rapi. 
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BAB V 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

5.1 Hasil Pengujian 

Berikut ini adalah hasil pengujian sistem setiap komponen yang telah 

dibuat pada Sistem Otomatisasi Sensor Flame Pada Prototipe Robot Line 

Proximity Pemadam Api Berbasis Arduino.  

5.1.1. Hasil pengujian Sensor Flame 5 Channel  

Pengujian sensor flame dilakukan berdasarkan kemampuan 

keakurasian sensor dalam mendeteksi keberadaan titik api pada suatu 

ruangan. Pengujian dilakukan dengan cara mengamati kemampuan 

sensor dalam mendeteksi api dari jarak tertentu. 

Tabel 5. 1 Hasil pengujian sensor flame 5 channel 

No. Flame sensor  

5 channel 

Jarak keterangan 

1. Pengujian 1 5-15 cm Berhasil 

2. Pengujian 2 16-25 cm Berhasil 

3. Pengujian 3 26-35 cm Tidak stabil 

5.1.2. Hasil pengujian Modul Kipas 

Pengujian modul kipas ini dilakukan untuk mengetahui apakah 

semua komponen yang sudah dirangkai dapat  berfungsi dengan 

baik. Cara kerja komponen modul kipas ini yaitu ketika sensor api 

mendeteksi adanya api dengan jarak yang sudah diprogram maka 

modul kipas akan bergerak memadamkan api. 
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Tabel 5. 2 Hasil pengujian modul kipas 

No. Modul kipas Jarak keterangan 

1. Pengujian 1 5-10 cm Berhasil 

2. Pengujian 2 11-20 cm Berhasil 

3. Pengujian 3 25-30 cm Tidak stabil 

5.1.3. Hasil Pengujian Buzzer 

Pengujian pada buzzer dilakukan untuk mengetahui apakah 

ketika kipas sedang memadamkan api buzzer akan mengeluarkan 

bunyi  

sebagai tanda peringatan atau pemberitahuan bahwa sistem 

telah bekerja dengan baik. 

Tabel 5. 3 Hasil pengujian buzzer 

No. Buzzer Berhasil Keterangan 

1. Pengujian 1 100% Berhasil 

2. Pengujian 2 100% Berhasil 

5.1.4. Pengujian keseluruhan 

Dari pengujian terhadap keseluruhan komponen rangkaian 

yang telah dibuat, sistem dapat berkerja dengan cukup baik. 

Pengujian terhadap sensor flame 5 channel, modul kipas dan buzzer 

hanya memiliki beberapa persen error.  

Berikut ini merupakan langkah pengujian yang akan dilakukan 

yaitu sebagai berikut: 

1. Robot diuji dengan menggunakan baterai. 
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2. Sensor flame 5 channel akan mendeteksi api sesuai dengan sistem 

yang sudah terprogram. 

3. Modul kipas akan menyala ketika sensor api telah terdeteksi. 

4. Buzzer akan berbunyi sesuai dengan program yang sudah 

ditentukan apabila sensor api sedang mendeteksi adanya api.  

 Tabel 5. 4 Hasil pengujian keseluruhan 

No. Sensor Flame Modul kipas 

Status 

Buzzer 

1. Mendeteksi adanya api On On 

2. Mendeteksi adanya api On On 

3. Mendeteksi adanya api On On 
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BAB VI  

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

6.1 Kesimpulan  

Berdasarkan hasill yang diperoleh dari pengujian dapat ditarik 

kesimpulan: 

1. kerja alat sesuai dengan yang telah di program yang diberikan ke 

mikrokontroller Arduino Uno sebagai system utama pada robot 

pencari sumber api. 

2. sensor Ultrasonik sebagai pembatas pada dinding labirin agar robot 

tidak menabrak pembatas. 

3. sensor Api 5 Channel sebagai pendeteksi robot ketika menemukan api. 

4. modul kipas berfungsi untuk memdamkan api pada lilin. 

5. buzzer mengirimi data berupa pemberitahuan bahwa api telah 

ditemukan. 

6. robot ini cocok digunakan pada api dengan kondisi yg kecil. 

7. robot akan berkerja lebih baik jika di dalam ruangan contohnya di 

gedung. 

8. robot akan berhenti jika api telah dipadamkan. 
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6.2 Saran 

Adapun saranyang dapat disampikan berdasarkan penelitian untuk 

meningkatkan implemetasi kerja alat meliputi: 

1. pemilihan jenis komponen alat yang tepat agar dapat bekerja dengan 

baik. 

2. membutuhkan penyesuaian lagi dalam hal tampilan jika ingin 

menerapkan pada dunia pemadaman. 

3. robot ini digunakan sulit menjangkau sumber api. 

4. robot berfungsi lebih baik jika di letakan di dalam ruangan atau tempat 

tertutup. 

5. boleh ditambahkan alat tambahan untuk robotnya seperti alat koordinat.
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