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ABSTRAK

Pada tugas akhir ini akan dirancang sistem komunikasi wireless dua arah
menggunakan modem GFSK nrf 24L01 pada pengendalian robot pemadam api. Secara
garis besar sistem ini terdiri dari dua bagian yaitu bagian yang terdapat pada remot dan
bagian yang terdapat pada robot pemadam api. Pada bagian remot terdapat modem
Gaussian Frequency Shift Keying (GFSK) nrf24L01, sistem minimum mikrokontroller
ATmega32 dan LCD. Sedangkan untuk bagian Robot Pemadam Api ini terdiri dari
modem Gaussian Frequency Shift Keying (GFSK) nrf24L01 dan rangkaian keseluruhan
yang terdapat pada robot pemadam api. Remot dioperasikan oleh operator, fungsi dari
remot yaitu memberikan perintah kepada robot dan juga sebagai monitoring dari posisi
robot, Robot pemadam api memiliki fungsi untuk mencari dan mematikan api. Sistem ini
termasuk komunikasi wireless half duplex. Prinsip kerja dari sistem ini yaitu robot yang di
letakan pada lapangan yang memiliki empat ruangan. Robot akan bernavigasi mencari
titik api setelah mendapat masukan dari remot, ketika robot bernavigasi robot akan
mengirimkan posisinya kepada remot yang akan ditampilkan pada Icd. Dari hasil
pengujian data yang dikirim sama dengan data yang diterima dan juga diketahui bahwa
Jjarak maksimal transmisi dari nrf24L01 pada ruang terbuka adalah 100 meter. Pada
pengujian sistem secara keseluruhan tidak ditemukan adanya BER.

Kata kunci : wireless nrf 24L01, ATmega32, robot pemadam api, komunikasi
wireless.
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