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RINGKASAN 

RANCANG BANGUN ROBOT TEMPAT TIDUR PASIEN MENGIKUTI 

JALUR TRIASE MENGGUNAKAN METODE LINE FOLLOWER. 

Karya Tulis Ilmiah berupa skripsi, 15 September  2023 

Sunan Maulana Ibrahim, dibimbing Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D. 

xxvi + 73 halaman, 11 tabel, 54 gambar, 4 lampiran 

 

Ringkasan 

Perkembangan teknologi telah melaju pesat hingga saat ini, dan 

perkembangan ini juga tidak terlepas dari kemajuan dalam bidang robotika. Saat 

ini, kehadiran robot telah menjadi hal yang biasa, dan penggunaannya tidak 

hanya terbatas pada industri, tetapi juga telah merambah ke dunia medis. 

Perkembangan robotika dalam dunia medis dimulai pada tahun 1985, ketika 

robot digunakan dalam navigasi tomografi komputer untuk memandu probe ke 

dalam otak guna mendapatkan spesimen biopsi. Penggunaan robot di dunia 

medis bukan hanya terbatas pada prosedur operasi, tetapi juga dalam mendukung 

transportasi pasien selama proses triase, yang merupakan proses pengelompokan 

dan prioritisasi pasien darurat yang digunakan di Instalasi Gawat Darurat (IGD). 

Sistem triase ini menggunakan standar START (Simple Triage Algorithm and 

Rapid Treatment) yang mengkategorikan pasien dengan warna merah, kuning, 

hijau, dan hitam. Di IGD, terdapat garis triase yang berwarna merah, kuning, 

hijau, dan hitam sebagai petunjuk arah untuk mengarahkan pasien. Di sinilah 

penggabungan antara tempat tidur pasien dan robot line follower menjadi solusi 

yang efisien untuk membantu proses transportasi pasien di IGD dengan 

mendeteksi dan mengikuti garis yang telah ditentukan. Robot Tempat Tidur 

Pasien menggunakan Arduino Mega sebagai mikrokontroler yang 

mengendalikan semua komponen, termasuk Sensor warna TCS3200 untuk 

mendeteksi garis berwarna, Motor Driver L298N untuk mengendalikan Motor 

DC, serta Motor DC, gearbox, dan roda sebagai perangkat penggerak robot. 
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Sebelum digunakan, robot menjalani proses kalibrasi warna untuk 

meningkatkan akurasi sensor dalam membaca warna garis. Ini dilakukan dengan 

menempatkan robot pada garis setiap warna, dengan latar belakang putih, selama 

10 kali percobaan. Hasil pengujian pada lintasan berwarna merah dengan total 

panjang 233,93 cm menunjukkan waktu tempuh rata-rata sekitar 8,65 detik dan 

kecepatan rata-rata robot sekitar 27,45 cm/detik. Pada lintasan berwarna kuning 

dengan panjang lintasan 233,93, hasil pengujian menunjukkan waktu tempuh 

rata-rata sekitar 10,50 detik dan kecepatan rata-rata robot sekitar 22,71 cm/detik. 

Pada lintasan berwarna hijau dengan panjang lintasan 159,27 cm, waktu tempuh 

rata-rata adalah sekitar 9,57 detik, dengan kecepatan rata-rata robot sekitar 16,61 

cm/detik. Sedangkan pada lintasan berwarna hitam dengan panjang lintasan 

159,27 cm, waktu tempuh rata-rata adalah sekitar 8,77 detik, dengan kecepatan 

rata-rata robot sekitar 18,59 cm/detik. Robot menyelesaikan lintasan berwarna 

merah dengan waktu tercepat, mengingat pasien yang dikategorikan sebagai 

merah memiliki kondisi darurat yang memerlukan penanganan segera. Lintasan 

berwarna kuning berada di urutan kedua, mengingat pasien dalam kategori ini 

masih dapat menunggu perawatan sementara waktu. Lintasan berwarna hitam 

berada di urutan ketiga, mengingat pasien dalam kategori ini memiliki 

kemungkinan kecil untuk bertahan atau mengalami luka yang sangat serius. Dan 

yang paling lambat garis lintasan berwarna hijau dikarenakan  Pasien dalam 

kategori ini tidak memiliki prioritas untuk menggunakan Tempat Tidur Pasien 

karena kondisi mereka tidak memerlukan penanganan mendesak.  

 

 

 

Kata Kunci  : triase, robot tempat tidur pasien, line follower 

Litelatur : 38 (1988-2022)
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SUMMARY 

DESIGN AND BUILD OF PATIENT BED ROBOT FOLLOWING TRIAGE 

PATH USING LINE FOLLOWER METHOD 

Scientific Writing in the Form of a Thesis, 15 September 2023 

Sunan Maulana Ibrahim, supervised of Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D. 

xxvi + 73 pages, 11 tables, 54 figures, 4 attachments 

 

Summary 

The rapid advancement of technology up to the present day is closely 

linked with the progress made in the field of robotics. Nowadays, the presence 

of robots has become a common occurrence, extending beyond industrial 

applications to the medical sphere. The development of robotics in the medical 

realm commenced in 1985 when robots were utilized in computer tomography 

navigation to guide probes into the brain for biopsy specimens. The utilization 

of robots in medicine extends beyond surgical procedures, extending to support 

patient transportation during triage, a process involving the classification and 

prioritization of emergency patients in the Emergency Department (ED). This 

triage system follows the START (Simple Triage and Rapid Treatment) 

standard, categorizing patients with colors such as red, yellow, green, and black. 

Within the ED, there are triage lines marked in red, yellow, green, and black to 

guide patient movement. This integration of patient beds with line-following 

robots offers an efficient solution for aiding patient transportation in the ED, 

detecting and following predetermined lines. The Patient Bed Robot utilizes an 

Arduino Mega as a microcontroller that manages all components, including the 

TCS3200 Color Sensor for line detection, the L298N Motor Driver for DC Motor 

control, as well as the DC Motors, gearbox, and wheels for robot movement. 

Before use, the robot undergoes a color calibration process to enhance the 

sensor's accuracy in reading line colors. This involves placing the robot on each 

color line against a white background for ten trial runs. Results from the red-



xx 

colored track, covering a total distance of 233.93 cm, indicated an 

average travel time of around 8.65 seconds and an average robot speed of 

approximately 27.45 cm/second. On the yellow track with the same length, tests 

showed an average travel time of approximately 10.50 seconds and an average 

robot speed of about 22.71 cm/second. For the green track covering a length of 

159.27 cm, the average travel time was approximately 9.57 seconds, with the 

robot's average speed around 16.61 cm/second. On the black track also spanning 

159.27 cm, the average travel time was around 8.77 seconds, with the robot's 

average speed at approximately 18.59 cm/second. The robot completed the red-

colored track in the fastest time, considering that patients categorized as red have 

urgent conditions requiring immediate attention. The yellow track ranked 

second, as patients in this category can wait for treatment for a while. The black 

track came third, as patients in this category have a low chance of survival or 

have very severe injuries. The slowest track line is the green one because patients 

in this category do not have priority for using the Patient Bed as their condition 

does not require urgent care. 

 

Keywords : triage, patient bed robot, line follower 

Literature : 38 (1988-2022)
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan teknologi pada dunia industri sangat berkembang pesat 

pada abad 21. Perkembangan dunia industri telah melewati beberapa kali 

revolusi, mulai dari revolusi industri 1.0 hingga revolusi industri 4.0. Revolusi 

industri 4.0 merupakan fenomena yang mengkolaborasikan teknologi siber dan 

teknologi otomatisasi atau bisa disebut dengan Cyber-physical system (Schwab, 

2016). Kolaborasi tersebut akan berjalan seiring dengan kemajuan pada bidang 

robotika yang membuat pekerjaan akan menjadi lebih akurat dan efisien. 

Revolusi industri 4.0 tidak akan berjalan dengan semestinya tanpa 

diiringi perkembangan dalam bidang robotika. Robotika sendiri menjadi hal 

yang tidak asing bagi kita sekarang, dimana robot tidak hanya dimanfaatkan 

dalam dunia industri saja, melainkan digunakan juga dalam dunia medis. 

Perkembangan robotika dalam dunia medis bermula pada April 1985 dimana 

industri robot dan navigasi tomografi komputer digunakan untuk memasukkan 

probe ke dalam otak untuk mendapatkan spesimen biopsi (Gyles, 2019).  

Perkembangan robotika di Indonesia sendiri berkembang pesat dalam 

beberapa tahun terakhir. Kementerian Kesehatan Republik Indonesia telah 

mengembangkan teknologi bedah robotik (Robotic Telesurgery) yang telah 

masuk kedalam roadmap pembangunan Pusat Bedah Robotik di Indonesia 2021-

2024 pada bidang medis (Badan Kebijakan Pembangunan Kesehatan 

Kementerian Kesehatan Republik Indonesia, 2022). 

Kebutuhan bidang robotik pada dunia medis sangat diperlukan untuk 

membantu pekerjaan manusia. Tidak hanya dalam tindakan pada saat operasi 

saja, robot juga diperlukan pada transportasi pasien dalam tindakan triase. Triase 
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adalah proses khusus pengurutan dan pemilihan pasien berdasarkan tingkat 

prioritas kegawatan darurat yang berada pada Instalasi Gawat Darurat. Triase 

dibagi menjadi beberapa warna yaitu warna Hitam, Merah, Kuning, dan Hijau. 

Setiap warna berbeda berbeda tingkat prioritas nya dan tempat dimana pasien 

akan dibawa. Terdapat garis berwarna Hitam, Merah, Kuning, dan Hijau menjadi 

petunjuk kemana pasien akan dibawa. Disinilah peran robot yang mampu 

membawa pasien secara otomatis akan sangat berguna. Robot Line follower 

merupakan salah satu jenis robot yang dapat membantu dengan kemampuan 

yang dimilikinya. 

Robot Line Follower adalah robot yang mampu mendeteksi dan 

mengikuti garis yang berada di permukaan. Garis yang digunakan umumnya 

telah ditentukan dan terlihat di permukaan putih dengan kontras warna seperti 

garis berwarna hitam. Robot tipe ini akan mendeteksi garis dengan 

menggunakan IR Sensor yang dipasang pada robot. Setelah itu, sensor akan 

mentransfer data ke prosesor. Prosesor akan menentukan perintah yang tepat dan 

akan dikirimkan ke poros penggerak, dan robot akan bergerak sesuai dengan 

garis yang telah ditentukan (Gupta dkk., 2020). 

Robot Line Follower yang hanya menggunakan garis pemdanu berwarna 

hitam tidak memiliki kebebasan dalam menentukan arah yang akan dilalui robot. 

Dengan begitu, dibutuhkannya pengembangan yang membuat robot dapat 

bergerak di banyak arah. Jumlah arah bergeraknya robot salah satunya 

ditentukan dengan jumlah warna garis jalur robot. Pengembangan ini akan 

melibatkan warna hitam, merah, kuning, dan hijau yang telah diidentifikasi robot 

sebagai arah bergerak robot menggunakan sensor warna.  

Dengan berbagai pengembangan yang akan diterapkan pada Robot Line 

Follower, tugas akhir “Rancang Bangun  Robot Tempat Tidur Pasien Mengikuti 

Jalur Triase Menggunakan Metode Line Follower” ini dibuat agar robot mampu 

mengikuti garis berdasarkan warna yang telah ditentukan. 
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1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah disebutkan, maka perumusan 

masalah dalam tugas akhir ini adalah: 

1. Bagaimana agar Robot Tempat Tidur Pasien mengikuti garis lintasan 

berdasarkan warna garis yang telah ditentukan. 

2. Bagaimana kinerja Robot Tempat Tidur Pasien berbasis sensor warna. 

1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah dalam penelitian ini adalah: 

1. Robot ini menggunakan sensor warna sebagai alat pendeteksi garis. 

2. Robot ini didesain untuk men-tracking garis dengan warna hitam, merah, 

kuning, dan hijau mentracking garis lurus dan mampu mendeteksi 

adanya belokan. 

3. Jalur yang dilalui robot ini adalah sebuah garis. 

4. Sistem kontrol robot ini menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 

2560. 

5. Kinerja robot yang dicari meliputi kecepatan robot dan keakuratan robot 

dalam mengikuti garis yang telah ditentukan. 

1.4 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari penelitian ini adalah: 

1. Merancang robot Tempat Tidur pasien yang dapat mengikuti triase 

menggunakan metode line follower. 

2. Menganalisa kinerja robot Tempat Tidur pasien yang dapat mengikuti 

triase menggunakan metode line follower. 



4 

 

 
Universitas Sriwijaya 

1.5 Manfaat Penelitian 

Manfaat yang diharapkan dalam penelitian ini adalah  

1. Robot Tempat Tidur pasien ini dapat digunakan sebagai tahap awal 

pengembangan Tempat Tidur pemindah pasien yang dapat mengikuti 

triase.  

2. Sebagai alat peraga dan pembelajaran bagi mahasiswa Teknik Mesin 

Universitas Sriwijaya. 
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