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PENGEMBANGAN DESAIN DAN KONTROL LENGAN MANIPULATOR
PADA ROBOT HEXAPOD DENGAN SMART VISION SENSOR

Gralo Yopa Rahmat Pratama
1900022028

ABSTRAK

Pada tahun 2021 kontes robot Search and Rescue Indonesia mengalami
perubahan yang sangat signifkan mulai dari nama yang awalnya Kontes Robot
Pemadam Api pada tahun 2021 berubah menjadi Kontes Robot Search and Rescue.
Pada Kontes Robot Search and Rescue, misi yang sangat signifikan yaitu
mematikan lilin dan penyelamatan korban, karena kedua misi ini memiliki nilai
point yang sangat tinggi dan jika tidak berhasil maka akan dikenakan penalti yang
besar. Dengan adanya peraturan perlombaan yang baru ini robot yang digunakan
pada Kontes Robot Search and Rescue Indonesia sangat diperlukan penambahan
lengan robot manipulator untuk menyelesaikan misi penyelamatan korban.

Pengembangan Desain dan Kontrol Lengan Manipulator pada Robot
Hexapod dengan Smart Vision Sensor ini diharapkan dapat membantu
perkembangan robot hexapod tim AL-JAZARI dalam misi penyelamatan korban.
Penelitian ini melakukan pengembangan desain dan kontrol dari lengan robot
manipulator yang dapat menyelamatkan korban pada rule perlombaan Kontes
Robot Search and Rescue Indonesia. Penelitian ini menggunakan input dari kamera
Pixy dan outputnya yaitu berupa pergerakan lengan manipulator dari servo MG90S
yang dapat menyelamatkan korban yang berwarna orange. Kamera Pixy digunakan
untuk mendeteksi korban dan diambil oleh lengan robot. Lengan manipulator
menggunakan servo MG90S sebagai aktuatornya sedangkan penyangga dari servo
menggunakan 3D print yang telah didesain sedemikian rupa agar dapat
menyesuaikan dengan badan robot dan efisien pada saat menyelamatkan korban.

Hasil penelitian ini robot dapat dijalankan pada track penyelamatan korban
dengan menekan tombol start lalu robot akan bergerak secara otonom dengan
tingkat keberhasilan penyelamatan korban sebesar 85% pada pencahayaan yang
baik dan tingkat keberhasilan pada pencahayaan redup sebesar 80%.

Kata Kunci: Hexapod, KRSRI, Arduino, Sensor, Mikrokontroler, Manipulator,
Robot, Pixy
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DEVELOPMENT OF DESIGN AND CONTROL MANIPULATOR ARM ON
HEXAPOD ROBOT WITH SMART VISION SENSOR

Gralo Yopa Rahmat Pratama
1900022028

ABSTRACT

In 2021, the Indonesian Search and Rescue Robot competition underwent
significant changes, transitioning from its original name of "Kontes Robot
Pemadam Api" to "Kontes Robot Search and Rescue”. In the Kontes Robot Search
and Rescue, two crucial missions are extinguishing a candle and rescuing victims,
both of which hold high point values. Failing to accomplish these missions results
in substantial penalties. Due to these new competition regulations, the addition of
a manipulator robot arm has become essential for completing victim rescue
missions.

This research focuses on the Development of the Design and Control of
Manipulator Arm on a Hexapod Robot with a Smart Vision Sensor, aiming to aid
the progress of the AL-JAZARI hexapod robot team in victim rescue missions. The
study involves the development of the design and control of a robot manipulator
arm capable of rescuing victims, adhering to the rules of the Indonesian Search and
Rescue Robot Contest. The research employs input from the Pixy camera, with the
output being the movement of the manipulator's arm using the MG90S servo to save
victims with an orange hue. The Pixy camera detects victims and provides data to
the robot's manipulator arm. The manipulator's arm utilizes the MG90S servo as
its actuator, while the servo's support structure is 3D printed, designed to conform
to the robot's body and optimize victim rescue efficiency.

The results of this study indicate that the robot can navigate the victim rescue
track upon pressing the start button, subsequently operating autonomously with a
victim rescue success rate of 85% on good lighting and rescue success rate of 80%
on dim lighting.

Keywords: Hexapod, Indonesian Search and Rescue Robot Contest., Arduino,
Sensor, Microcontroller, Manipulator, Robot, Pixy
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