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HEXAPOD ROBOT DEVELOPMENT
TO INPECT OBJECT
GAS LEAKAGE

Abdul Wahid Sempurna (09011181520014)

Jurusan Sistem Komputer, Fakultas llmu Komputer, Universitas
Sriwijaya Email : wahidsempurna@ gmail.com

ABSTRAK
Kebocoran gas sangat berbahaya baik bagi manusia dan lingkungan

sekitarnya, oleh karena itu, kita sangat perlu melakukan lokalisasi untuk
mengetahui keberadaan dari kebocoran gas tersebut. Dalam paper ini akan
membahas pengembangan robot hexapod untuk menginpeksi objek
kebocoran gas. Pada penelitian ini robot hexapod menggunakan metode
fuzzy sugeno untuk menggerakkan robot secara otomatis. Metode fuzzy
disini digunakan agar robot hexapod bisa menghindari rintangan serta
mengetahui dimana adanya objek kebocoran gas. Diharapkan dengan
menggunakan metode fuzzy ini robot hexapod dapat bergerak dengan lebih

efisien dan dapat memenuhi tujuan dalam penelitian ini.

Kata Kunci : robot hexapod, fuzzy logic, fuzzy sugeno, kebocoran gas,
Mikrokontroler.
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ABSTRACT

Gas leaks are very dangerous for both humans and the surrounding
environment, therefore, we really need to do localization to find out the
existence of the gas leak. In this paper, we will discuss the development of
a hexapod robot to detect gas leak objects. In this research, the hexapod
robot uses the Sugeno fuzzy method to move the robot automatically. The
fuzzy method is used here so that the hexapod robot can avoid obstacles
and find out where the gas leak objects are. It is hoped that using this fuzzy
method the hexapod robot can move more efficiently and can meet the
objectives of this research.

Keywords : hexapod robot, fuzzy logic, fuzzy Sugeno, gas leak,
microcontroller.
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BAB I. PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Kebocoran gas sangat berbahaya baik bagi manusia dan lingkungan
sekitarnya, oleh karena itu, kita sangat perlu melakukan lokalisasi untuk
mengetahui  keberadaan dari kebocoran gas tersebut. kebocoran gas ini bisa
menyebabkan kerugiaan yang cukup besar bagi masyarakat, baik di bidang
kesehatan maupun finansial[1l]. Hal ini menyebabkan banyak orang yang
melakukan  penelitian  untuk mengembangkan teknik yang efisien untuk
melokalisasi  kebocoran gas. Karena terkadang mengetahui daerah yang
berkemungkinan adanya kebocoran gas tidak terlalu membantu. Sehingga para
peneliti mulai melakukan penelitian  menggunakan robot untuk membantu
melakukan lokalisasi kebocoran gas.

Dalam beberapa Penelitian sebelumnya banyak metode pelacakan gas yang
menggunakan robot. Salah satunya robot otomatis dengan metode the triangulation-
maximization leak-localizing strategy (Tri-max) yang berbasis pada Tunable Diode
Laser Absorption Spectroscopy (TDLAS), pada metode robot akan mencari
kebocoran gas dengan memeriksa kepadatan kebocoran gas di udara[2].

Metode Tri-Max merupakan gabungan dari metedo Triangulation- dan
metode Maksimum. Dalam hal ini metedo Tri-Max bisa dikatakan menggunakan
konsentrasi gas rata-rata yang signifikan ditemukan pada wilayah yang diperiksa
robot tersebut, hasil analisa dari data tersebut kemudian dijadikan sebagai
parameter [engukuran baru yang cocok untuk digunakan sebagai cara robot mencari
lokasi kebocoran gas. kemudian bila ruang area pencarian luas maka robot akan
melakukan langkah dengan ukuran tetap ke sisi robot dengan daerah yang paling
terbuka sedangkan bila tidak ada cukup ruang maka robot akan melakukan langkah
dengan sisi dengan ukuran langkah minimal[2]..

Pada pengujian robot menggunakan metode Tri-Max ini menunjukkan
bahwa hipotesis kebocoran yang salah dapat terjadi dan menyebabkan akurasi
rendah dan presisi, jika kebocoran tidak terletak di ujung ukuran jalur RMLD
(remote methane leak detector)). Tapi sebaliknya, jika kebocoran dekat dengan
akhir ukuran jalur RMLD, posisi kebocoran dapat diperkirakan di bawah kondisi

cuaca yang cukup baik (hembusan ringan, kecepatan angin <4 m/s) dengan akurasi



yang lebih baik dari 1 m dan presisi yang lebih baik dari 0,5 m (radius 1o) (cp. S1,
S2). Metode Tri-Max tampaknya menjadi metode kebocoran lokalisasi cocok.
Namun berdasarkan ukuran sampel dari sepuluh upaya lokalisasi dilakukan,
keandalan, ketepatan, akurasi dan waktu pelaksanaan sistem RoboGaslnspector
menggunakan metode ini tidak dapat didefinisikan dengan pasti[2].

Penelitian lainnya juga menggunakan robot hexapod yang dapat melacak
kebocoran gas dengan metode invers kinematic sebagai navigasi robot hexapod
dilakukan oleh Hani Avrilyantama pada tahun 2015. Dalam penelitian tersebut,
robot hexapod dapat mengikuti garis hitam yang merupakan jalur kemungkinan
adanya kebocoran gas. Pada penelitian ini robot dirancang dengan sistem jalan
menggunakan metode inverse kinematics. Dalam melakukan pelacakan sumber
gas, robot hexapod mampu mengikuti garis hitam yang digunakan sebagai garis
pemandu dengan tingkat keberhasilan 90 %. [3].

Saat ini perkembangan teknologi robot bisa dibagi menjadi 2 metode, yaitu
metode Fuzzy dan metode neuron network (Jaringan Saraf Tiruan). Sistem kendali
fuzzy adalah sistem berbasis pengetahuan yang dirumuskan dalam bentuk aturan-
aturan (rules base) sebagai akumulasi dari suatu pengalaman. Logika fuzzy
dikembangkan pertama kali oleh Dr. Lotti A. Zadeh (1965) untuk merumuskan
secara matematik konsep ketidak pastian atau kesamaran sehingga dapat diproses
oleh komputer. Dengan menerapkan logika fuzzy pada program komputer, sistem
kendali dapat memutuskan seperti cara manusia berpikir. Kemampuan inilah yang
disebut sebagai kecerdasan buatan pada sistem kepakaran fuzzy[4].

Dalam masalah ini Fuzzy Logic adalah teknik yang paling efektif untuk
pengendalian presisi dalam sistem dinamis non-linear[4]. Oleh karena itu akan
dibangun sistem kontrol menggunakan metode fuzzy takagi sugeno untuk mengatur
arah gerak robot. Pada tugas akhir ini digunakan sensor gps untuk menentukan
posisi robot dan sensor kompas untuk mengoreksi arah pergerakan dari robot

terhadap gerak sudut rotasi (yaw)[5].

Pada tugas akhir ini metode yang dipilih adalah metode Fuzzy sugeno
sebagai algoritma untuk mengatur gerak robot hexapod. Metode ini terpilih
dikarenakan memiliki teknik yang paling efektif untuk pengendalian presisi dalam

sistem dinamis non-linear. Padatugas akhir ini robot hexapod menggunakan sensor



ultrasonik untuk mengetahui rintangan serta sernsor gas untuk menentukan objek

kebocoran gas.

1.2. Perumusan Masalah
Bagaimana algoritma Fuzzy mengendalikan gerak robot hexapod secara
cerdas mengikuti lokasi kebocoran gas dari posisi yang diinginkan dengan
performa lebih baik.

1.3. Tujuan Penelitian
Adapun tujuan yang ingin dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah
1. Mengimplementasikan algoritma Fuzzy untuk gerak robot sistem
navigasi.

2. Mendapatkan sistem robot hexapod melacak objek kebocoran gas.

1.4. Manfaat Penelitian

Adapun manfaat yang dapat diambil dari dilakukannya penelitian ini adalah

1. Dapat mengimplentasikan algoritma Fuzzy pada navigasi robot hexapod.

2. Dapat menghasilkan program robot hexapod berbasis Fuzzy pada objek
nyata.

3. Hasil dari tugas akhir ini dapat digunakan untuk mengendalikan gerak
robot dengan Fuzzy sehingga robot hexapod bergerak secara cerdas
sesuai dengan algorima Fuzzy.

4. Dapat mengimplentasikan algoritma Fuzzy untuk gerak robot Hexapod

dalam pelacakan objek ke bocoran gas.

1.5. Batasan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dikemukakan, maka rumusan
masalah dan batasan masalah yang ada pada tugas akhir ini adalah :
1. Metode yang digunakan adalah metode Fuzzy menggunakan algoritma

Fuzzy sugeno.
2. Penelitian ini robot hanya mencari kebocoran gas berdasarkan sensor gas

dan sensor jarak yang digunakan.



3. Menggunakan sensor ultrasonik dan sensor gas sebagai input.

4. Menggunakan arduino sebagai output.

1.6. Sistematika Penulisan
Adapun sistematika penulisan dalam Proposal Tugas Akhir ini adalah

sebagai berikut :

BAB |. PENDAHULUAN
Pada bab | akan berisikan latar belakang masalah, tujuan dan manfaat serta

metodologi penelitian dan sistemaika penulisan.

BAB II. TINJAUAN PUSTAKA
Pada Bab Il akan berisi dasar teori tentang mobil robot bergerak otonom, logika

fuzzy, dan desain kendali robot haxapod.

BAB I1l. ANALISIS DAN PERANCANGAN
Pada Bab Il akan membahas analisis dan perancangan algoritma berdasarkan
metode fuzzy sugeno pada perangkat lunak yang kemudian akan diujikan pada

perangkat Kkeras.

BAB IV. HASIL DAN ANALISIS SEMENTARA
Pada Bab IV membahas hasil analisis dari proses implementasi perangkat lunak

dalam robot hexapod menggunakan metode fuzzy yang telah dirancang.

BAB V. KESIMPULAN SEMENTARA DAN SARAN

Pada bab V berisi kesimpulan sementara dari bab-bab yang sudah dicantumkan
mengenai hasil dari penerapan perangkat lunak dalam robot hexapod menggunakan
metode fuzzy yang telah dirancang. Pada bab ini juga akan berisi saran yang

diharapkan dapat digunakan untuk penelitian selanjutnya.
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