ABSTRAK

Kontes Robot Pemadam Api Indonesia (KRPAI) beroda merupakan salah
satu cabang Kontes Robot Indonesia (KRI) yang diselenggarakan oleh Kementrian
Riset Teknologi dan Pendidikan Tinggi (RISTEK DIKTI). Misi dari robot tersebut
adalah robot harus memadamkan api yang ada di arena pertandingan. Pada
penelitian ini dibuat sebuah mobile robot menggunakan sistem differential-drive
yang digunakan untuk menyelesaikan suatu permasalahan terkait pemadaman api
secara otomatis. Mobile robot bekerja dengan cara bergerak menggunakan strategi
gerak wall following pada area yang telah ditentukan dengan menjaga jarak 20 cm
dari dinding. Setelah itu, mobile robot akan berjalan menyusuri arena hingga
menemukan titik api pada lilin. Hasil dari penelitian ini mobile robot dapat
melakukan wall following hingga menemukan titik api dan memadamkan api
dengan akurasi sebesar 86.8%. Selain itu, untuk pembuatan SLAM 2 dimensi
dengan melakukan 2 skenario pengujian menghasilkan diketahui koordinat X dan
Y saat di titik awal dan akhir pembuatan SLAM 2 dimensi dalam hal ini bentuk
lintasan (trajectory). Skenario pertama yaitu kamera pada robot didapatkan akurasi
pembuatan trajectory untuk koordinat X dan Y sebesar 71% sedangkan skenario
kedua yaitu pada kamera atas didapatkan akurasi pembuatan trajectory untuk
korrdinat X dan Y sebesar 80%.

Kata kunci: KRPAI, Simultaneous Localization and Mapping, robot pemadam api,
VSLAM
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