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Skylobot: Integrasi Sistem dan Pengujian Robot SAR Berkaki dengan Gripper 
untuk Evakuasi Korban Bencana Alam 

 

ABSTRAK 
 

Bencana alam yang sering terjadi di dunia memiliki efek yang signifikan pada manusia. Oleh 
karena itu, dibuat robot yang memiliki tujuan agar dapat melewati berbagai medan jalan 
seperti jalan pecah, lumpur, bidang miring, dan tangga. Selain itu, robot ini juga dapat 
mengambil benda dengan menggunakan lengan robot. Robot ini menggunakan Raspberry Pi 
4B sebagai mikrokontrolernya. Sensor yang digunakan pada robot ini, yakni kamera untuk 
bagian navigasi robot dan MPU6050 untuk bagian kestabilan robot. Robot ini menggunakan 
4 kaki dengan 3 DoF pada masing-masing kaki yang dikontrol dengan 2 driver servo 
PCA9685. Pengujian yang dilakukan adalah pergerakan robot, pendeteksian korban dan 
kestabilan robot. Pada pengujian pergerakan robot, dilakukan dengan melihat seberapa cepat 
robot berjalan. Pada pengujian pendeteksian korban, dilakukan dengan melihat seberapa 
jauh korban dapat dideteksi. Pada pengujian kestabilan robot,  dilakukan dengan melihat 
seberapa jauh pembacaan sensor MPU6050 saat robot bergerak. Hasil yang diperoleh setelah 
dilakukan pengujian adalah robot hanya dapat bergerak ditempat, sehingga kecepatan robot 
berjalan tidak dapat diukur. Pendeteksian korban oleh kamera mendapatkan hasil 10 cm 
untuk jarak maksimum kamera dengan korban. Pembacaan sensor MPU6050 saat robot 
bergerak mendapatkan hasil 3 derajat untuk roll dan 60 derajat untuk pitch. 
 
Kata kunci: SAR, Robot Berkaki, PID, Bencana Alam 
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Skylobot: System Integration and Testing Legged SAR Robot with Gripper 
for Natural Disaster Victim Evacuation 

 

 

ABSTRACT (English) 
 

Natural disasters that frequently occur around the world have significant effects on humans. 
Therefore, a robot has been developed with the aim of navigating various terrains such as 
broken roads, mud, uneven surfaces, and stairs. Additionally, this robot is capable of 
gripping objects using a robotic arm. The robot utilizes Raspberry Pi 4B as its 
microcontroller. The sensors used in this robot include a camera for robot navigation and 
MPU6050 for robot stability. The robot has 4 legs with 3 degrees of freedom (DoF) on each 
leg, controlled by 2 PCA9685 servo drivers. The conducted tests involve robot movement, 
victim detection, and robot stability. The robot's movement is tested by observing its walking 
speed. Victim detection is tested by measuring the maximum distance at which the victim can 
be detected. Robot stability is tested by monitoring the readings of the MPU6050 sensor 
while the robot is in motion. The results of the tests indicate that the robot can only move in 
place, hence its walking speed cannot be measured. The camera-based victim detection 
achieved a maximum distance of 10 cm between the camera and the victim. The readings 
from the MPU6050 sensor during robot movement showed a roll of 3 degrees and a pitch of 
60 degrees. 
 
Keywords: SAR, Legged Robot, PID, Natural Disasters 
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