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ABSTRAK

Robot pada awalnya diciptakan untuk menggantikan kerja
manusia pada sektor industri. Industri merupakan pengguna teknologi
robot namun di sisi lain robot juga dimanfaatkan untuk aktivitas
kemanusiaan terutama pada penyelamatan bencana alam seperti gempa
bumi dan tanah longsor. Bencana alam seperti tanah longsor dan gempa
bumi, merupakan area berbahaya bagi manusia sehingga peran robot
dalam mengevakuasi korban sangat diperlukan. Dalam evakuasi sering
kali jalan-jalan tertutup oleh tanah longsor, reruntuhan bangunan, atau
lumpur. Hal ini membuat kendaraan darurat tidak dapat menjangkau
lokasi. Tujuan dari penelitian ini adalah membuat robot hexapod
penyelamat yang dapat menstabilkan badannya secara otomatis di medan
yang tidak rata dan dapat melakukan penyelamatan korban. Untuk
memastikan kinerja optimal robot hexapod penyelamat, diperlukan
integrasi body kinematic, metode trayektori, dan invers kinematic, untuk
mencapai stabilisasi yang tinggi. Hasil menunjukkan bahwa robot
hexapod penyelamat yang dirancang memiliki kinerja yang baik melalui
berbagai sistem mekanik dan elektrikal yang efektif. Metode invers
kinematic untuk kaki robot menghasilkan akurasi 0.5 cm, sementara
penerapan metode trayektori dan body kinematic meningkatkan
kelancaran gerak dan stabilitas dalam melewati medan tidak rata.
Penerapan limit switch mampu menjaga keseimbangan di atas rintangan
hingga 7 cm. Sistem kendali PID yang diimplementasikan memperbaiki
respons robot terhadap permukaan yang tidak stabil. Metode hybrid
memungkinkan robot untuk menstabilkan posisinya pada kemiringan
maksimal 23° dan saat berjalan pada kemiringan hingga 20°. Penggunaan
lengan pada robot hexapod memungkinkan pengambilan objek di
ketinggian hingga 31 cm, menjadikannya alat yang efektif dalam berbagai
aplikasi, termasuk evakuasi korban dalam situasi bencana.

Kata kunci: robot hexapod, evakuasi, stabilisasi, body kinematic,
trayektori, invers kinemaric.
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ABSTRACT

Robots were initially developed to replace human labour in the
industrial sector. Industry uses robotic technology; conversely, robots are
also deployed for humanitarian efforts, particularly in the rescue
operations following natural disasters like earthquakes and landslides.
Natural disasters, such as landslides and earthquakes, pose significant
threats to human safety, necessitating the use of robots in victim
evacuation efforts. During evacuation, the roads are frequently
obstructed by landslides, debris, or mud. This prevents emergency
vehicles from accessing the site. This project aims to develop a hexapod
robot capable of autonomously stabilising its body on uneven terrain
while performing victim rescue operations. To provide optimal
performance of the rescue hexapod robot, integration of body kinematics,
trajectory methods, and inverse kinematics is necessary to achieve high
stabilisation. The findings indicate that the engineered rescue hexapod
robot has commendable performance due to its efficient mechanical and
electrical systems. The inverse kinematic approach for the robot legs
achieves an accuracy of 0.5 cm, but the implementation of trajectory and
body kinematic approaches enhances motion smoothness and stability
when traversing uneven terrain. The utilisation of limit switches
effectively sustained equilibrium over obstacles measuring up to 7 cm.
The developed PID control system improved the robot's responsiveness to
uneven terrains. The hybrid technique enables the robot to maintain
stability at a maximum inclination of 23 ° and while traversing a slope of
up to 20 °. The incorporation of an arm on the hexapod robot facilitates
object recovery at elevations of up to 31 cm, rendering it an asset in
diverse applications, such as victim evacuation during disasters.

Key words: hexapod robot, evacuation, stabilization, kinematic body,
trajectory, inverse kinemaric.
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