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ABSTRAK

Hexapod (robot berkaki enam) pemadam api dapat menyusuri lorong tanpa
menabrak dinding menggunakan sensor ultrasonic untuk navigasi ruangan dan mencari
titik api menggunakan sensor api. Sebagai penggerak kaki-kaki robot, digunakan 18 buah
motor servo, serta sebuah motor DC untuk memutar kipas. Mikrokontroler ATMega 32
menerima pembacaan sinyal dari sensor ultrasonic dan mengirimkan perintah menuju
servo controller melalui komunikasi serial. Servo controller akan mengirim pulsa PWM ke
masing-masing motor servo untuk menggerakkan robot menyusuri lorong dan memasuki
ruangan sesuai pembacaan jarak dari sensor ultrasonic. Ketika robot mendeteksi adanya
api, robot akan mendekat dan memutar kipas untuk memadamkan api.

Kata kunci : ultrasonic, mikrokontroler ATMega 32, servo controller, PWM
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