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ABSTRACT 

 

The risk that occurs on the use of pipes as a medium for the flow of LPG 

gas (Liquefied Petreleum gas) is a leak in the pipeline. Gas leak leakage 

checks are necessary. Therefore we need a mobile wireless sensor that 

can find and determine the position of gas leakage. Robot with pole robot 

design will stick and run on the outer side of the pipe. To detect gas 

leakage accurately used 3 units of TGS 2610. 3 sensors tesebut will be 

arranged in such a way that spread on the robot sides so that leaks on all 

sides of the pipe can be detected. To determine the position of the robot 

that has moved or the distance of the robot movement from the starting 

position is used odometry method. To determine the leakage side using 

fuzzy and eucliden distance method After obtaining all data required then 

data data will be processed by Atmega microcontroller. Data will be sent 

to a PC (personal computer) using 3DR and displayed on GUI (Graphical 

User Interface) created using delphi software. The result is a pole robot 

can run well on straight pipe and turn. The success rate detects gas 

71.43% overall. Experiments with large gas leaks achieved 85.71% 

success and for small gas leakage of 57.14%. Average stop position robot 

7.31% with an average odometry error 3.25%. The euclidean distance 

method has an average difference of 31.5 ° and the fuzzy method has an 

average difference of 24.55 °. 
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ABSTRAK 

 

Resiko yang terjadi pada penggunaan pipa sebagai media untuk 

mengalirkan gas LPG (Liquefied Petreleum gas) adalah terjadi kebocoran 

pada pipa tersebut. Pegecekan kebocoran pipa gas sangat diperlukan. 

Oleh karena itu diperlukan mobile wireless sensor yang dapat mencari 

dan menentukan posisi kebocoran gas. Robot dengan desain pole robot 

akan menempel dan berjalan pada sisi luar pipa. Untuk mendeteksi 

kebocoran gas secara akurat digunakan 3 buah sesnsor TGS 2610. 3 

sensor tesebut akan ditata sedemikian rupa sehingga menyebar pada sisi-

sisi robot sehingga kebocoran pada semua sisi pipa dapat terdeteksi. 

Untuk menentukan posisi robot yang telah bergerak atau jarak pergerakan 

robot dari posisi awal digunakan metode odometry. Untuk menetukan sisi 

kebocoran menggunakan metode fuzzy dan eucliden distance Setelah 

didapatkan semua data yang diperlukan maka data data akan diolah oleh 

mikrokontroler Atmega. Data akan dikirim ke PC (personal computer) 

menggunakan 3DR dan ditampilkan pada GUI (Graphical User 

Interface) yang dibuat menggunakan software delphi. Hasilnya adalah 

pole robot dapat berjalan dengan baik pada pipa lurus maupun belok.  

Tingkat keberhasilan mendeteksi gas 71.43% secara keseluruhan. 

Percobaan dengan kebocoran gas besar mendapatkan keberhasilan 

85.71% dan untuk kebocoran gas kecil 57.14%. Rata-rata error posisi 

berhenti robot 7.31% dengan rata-rata error odometry 3.25%. Metode 

euclidean distance memiliki rata-rata selisih 31.5° dan  metode fuzzy 

memiliki rata-rata selisih 24.55°. 
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