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ABSTRAK

Survey dan eksplorasi wilayah pascabencana alam sering kali berbahaya dan
sulit bagi manusia karena medan yang tidak rata, sempit dan tidak stabil.
Mobile Robot berkaki enam kemudian berkembang sebagai salah satu solusi
tersebut karena keunggulannya dalam beroperasi secara mandiri di lokasi
yang berbahaya dan di medan tidak rata. Penelitian ini bertujuan untuk
merancang dan menguji robot heksapoda otonom bernama Hectarus, yang
mampu beroperasi secara otomatis di berbagai jenis rintangan. Penelitian ini
juga menguji tiga jenis pola pergerakan yaitu Tripod, Tetrapod, dan Wave
gait yang cocok untuk beroperasi di medan tidak rata. Pengujian dilakukan
pada arena Kontes Robot SAR Indonesia 2024 yang merepresentasikan lokasi
pascabencana alam, terdiri dari jalan pecah, jalan berbatu, tangga, jalan
sempit, dan jalan berlumpur yang direpresentasikan dengan kelereng. Hasil
pengujian menunjukkan bahwa robot yang dirancang berhasil melewati
semua rintangan hingga titik finish dengan pola Tripod gait dan Strafe gait
sebagai pola pergerakan robot yang tercepat dengan lama waktu 564,94
154,92 detik dengan besar tingkat keberhasilan 90% dan tingkat kepresisian
90,28%.

Kata kunci: Hectarus, robot heksapoda, Tripod gait, Tetrapod gait, Wave
gait, eksplorasi pascabencana alam.
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ABSTRACT (English)

Surveying and exploring in post-disaster areas is often dangerous and
difficult for humans due to hazardous, uneven and unstable terrain. Six-
legged mobile robots have been developed as the one of the solutions due to
their ability to operate autonomously in hazardous locations and on uneven
terrain. This study aims to design and test an autonomous hexapod robot
named Hectarus, that capable of operating on various types of obstacles. This
study also test three different gaits namely Tripod, Tetrapod, and Wave gait
that are suitable for operation on uneven terrain. The test was conducted in
the 2024 Indonesian SAR Robot Contest arena, which simulates the post-
natural disaster environments, consisting of broken roads, rocky paths, stairs,
narrow paths and muddy roads that are represented by marbles. The results
shows that the designed robot successfully passed all the obstacles to the
endpoint using Tripod and Strafe gait as the fastest walking pattern with
average time of 564.94 £54.92 seconds with 90% success rate and 90.28%
precision rate.

Keywords: Hectarus, hexapod robot, Tripod gait, Tetrapod gait, Wave gait,
post-natural disaster exploration.
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