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ABSTRAK

Indonesia merupakan negara yang rentan mengalami bencana alam seperti gempa bumi,
tsunami dan tanah longsor karena letak geografisnya. Untuk mendukung dan mengantisipasi
kerusakan akibat bencana alam tersebut, dibentuk sebuah robot SAR bernama Tempest yang
dapat melakukan proses evakuasi korban pasca bencana alam dengan melewati rintangan jalan
pecah, lumpur, bidang miring dan tangga. Robot yang digunakan menggunakan Raspberry Pi
4B sebagai mikrokontroller utama dengan sensor Time of Flight dan Gyroscope BMX160
sebagai bantuan dari navigasi robot. Robot Tempest memiliki 6 kaki dengan masing-masing 3
Degree of Freedom (DOF) yang membuat total penggunakan servo sebanyak 16 servo dengan
penambahan 2 servo untuk pencapitan korban. Pengujian yang dilakukan pada robot Tempest
adalah integrasi sistem menggunakan software Robot Operation System 2 (ROS2) dan
pengujian pergerakan robot Tempest untuk menghindari obstacle. Hasil integrasi pada robot
Tempest menghasilkan robot dapat melakukan pergerakan maju dengan kecepatan 2-
2,5cm/detik, menghadap kiri dan kanan sesuai dengan kondisi dari lingkungan disekitarnya
dengan bantuan sensor. Namun robot Tempest yang dibuat memiliki beban yang cukup besar
sehingga pergerakan robot yang terbatas membuat gait-gait yang digunakan tidak cukup untuk
melakukan pergerakan pada Tempest.

Kata kunci: SAR, ROS2, Robot Berkaki, Heksapoda, Bencana Alam, KRSRI
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ABSTRACT (English)

Indonesia is one of the countries that are prone to natural disasters such as earthquakes,
tsunami, and landslide because of geograhical location. To support and anticipate the damage
caused by natural disasters, a SAR robot named as Tempest was developed that can evacuate
natural disaster victim with navigating obstacles such as broken roads, mud, slopes and stairs.
The robot use Raspberry Pi 4B as the main microcontroller with Time of Flight sensor dan
BMX160 gyroscope to aid its navigation. Tempest has 6 legs with each 3 Degree of Freedom
(DOF) which make total 16 servos and 2 additional for grapping victim. The test conducted
on Tempest are system integration with Robot Opering System 2 (ROS2) dan movement testing
to avoiding obstacle. The integration results showed that Tempest could move forward, turn
left and right according to the surrounding environment conditions with the help of sensors.
However, developed Tempest is quite heavy which limits its movement and making gaits used
insufficient for proper movement.

Keywords: SAR, ROS2, Legged Robot, Hexapod, Natural Disasters, KRSRI
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