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RINGKASAN 

Proses eksplorasi daerah yang tidak memungkinkan dilakukan oleh manusia membutuhkan alat 

khusus seperti mobile robot. Untuk bergerak mobile robot menggunakan roda (wheel robot) atau 

kaki (legged robot) dengan keunggulan masing-masing. Penelitian selama ini fokus pada 

perubahan bentuk dari roda-kaki (hybrid robot), sehingga yang tidak sebaik model 

sesungguhnya. Pada penelitian ini mobile robot memiliki kaki dan roda yang berfungsi salah 

satunya saja. Berdasarkan pada Rencana Induk Penelitian (RIP) yang ditetapkan Univeristas 

Muhammadiyah Magelang dan rekam jejak tim peneliti, maka usulan penelitian ini fokus pada 

mobile robot dan sensor yang mengacu pada RIP-06 Bidang Industri, Transportasi dan 

Teknologi Informasi.  

Penelitian ini direncanakan tiga tahun dengan metode prototype. Tiap tahun menghasilkan 

prototipe mobile robot dengan titik berat yang berbeda yaitu tahun pertama fokus pada bentuk 

mekanis (TKT I), tahun kedua lebih ke kontrol transformasinya (TKT 2) dan tahun ketiga adalah 

prototipe mobile robot berkaki dan beroda yang dapat bertransformasi otomatis sesuai dengan 

medan yang akan dilalui (TKT 3). Publikasi pada Jurnal Internasional dengan target meningkat 

tiap tahunnya. 

 

 

Mobile Robot, Wheel,Legged, Hybrid robot, transformasi 

 

LATAR BELAKANG 

Untuk proses eksplorasi untuk meneliti suatu daerah yang bersifat khusus dan tidak 

memungkinkan dilakukan oleh manusia membutuhkan alat tertentu. Daerah dengan kondisi 

ektrim misalnya kawah gunung, lorong sempit, luar angkasa memerlukan sebuah robot yang 

dilengkapi berbagai sensor untuk merekam, menyimpan, dan mengirimkan data. 

Mobile robot adalah sebuah robot yang dapat berpindah tempat. Jenis mobile robot 

berdasarkan cara bergeraknya dibedakan menjadi 2 yaitu robot beroda (wheel robot) dan robot 

berkaki (legged robot) [1]. Robot beroda digunakan untuk melewati jalan yang datar sedangkan 

robot berkaki untuk area yang bergelombang tidak menentu. 

Pada permukaan datar robot beroda, desainnya lebih mudah, murah dan hemat energi 

dibanding robot kaki karena memiliki bagian yang jauh lebih sedikit. Robot  berkaki 

Ringkasan penelitian tidak lebih dari 500 kata yang berisi latarbelakang penelitian, tujuan dan 

tahapan metode penelitian, luaran yang ditargetkan, serta uraian TKT penelitian yang diusulkan.  

Kata kunci maksimal 5 kata 

Latar belakang penelitian tidak lebih dari 500 kata yang berisi latar belakang dan permasalahan 

yang akan diteliti, tujuan khusus, dan urgensi penelitian. Pada bagian ini perlu dijelaskan uraian 

tentang spesifikasi khusus terkait dengan skema. 



memungkinkan dapat melewati medan terlalu lunak, licin, bahkan berbatuan yang tidak dapat 

dilewati robot beroda [2] 

Penelitian transformasi mobile robot berkaki-beroda selama ini focus pada perubahan 

bentuk dari kaki menjadi sebuah roda dan sebaliknya. Salah satu kelebihan robot beroda 

dibanding dengan robot berkaki adalah dari sisi kestabilan dan kecepatan. Pada saat kaki berubah 

menjadi roda atau roda menjadi kaki karena memang didesain supaya dapat mengakomodir 

keduanya sehingga akan mengorbankan salah satu fitur yang menjadi keunggulan model masing-

masing, misalnya saja dari sisi kecepatan pada saat menjadi roda tidak akan sebaik seperti roda 

sesungguhnya. 

Pada penelitian ini transformasi yang dilakukan bukan pada model kaki/roda akan tetapi 

sebuah mobile robot yang memiliki kaki dan roda sebenarnya yang dapat berubah model menjadi 

robot berkaki atau robot beroda sesuai dengan medan yang akan dilalui. Sensor yang dipasang 

akan mendeteksi jenis area yang kan dilalui, microcontroller akan menentukan menjadi robot 

berkaki atau robot beroda. 

Metode penelitian yang dilakukan dengan model prototype yaitu rancang bangun mobile 

robot berdasarkan kajian kemudian dilakukan pengujian rancang bangun dan pengujian lagi 

sampai didapatkan model sesuai dengan yang diharapkan. Penelitian ini diharapkan 

menghasilkan prototype mobil robot berkaki dan beroda yang dapat bertransformasi otomatis 

sesuai dengan medan yang akan dilalui. 

 

1.1. Capaian riset tahun pertama (2018) 

Pada penelitian tahun pertama, telah menghasilkan sebuah model transformasi robot 

kaki ke robot beroda (KAROT) bersama dengan perhitungan matematisnya. Rancangan 

model dan hasil simulasi KAROT telah dipresentasikan pada International Conference on 

Information System Computer Science and Engineering (ICONISCSE)  2018 dan akan 

dipublikasikan pada Journal of Physics : Conference Series(JPCS). Model robot dibuat  

menggunakan Solidworks,  lalu diexport ke SimMechanic pada Simulink untuk 

disimulasikan dengan menggunakan MATLAB seperti pada Gambar 1.1.  



    

(a)     (b) 

Gambar 1.1 Model KAROT 3D (a) mode kaki (b) mode roda 

1.2. Masalah dan alternatif solusi 

Hasil penelitin ini dapat berkontribusi terhadap pencapaian Agenda Riset Nasional tema 3: 

Riset Pengembangan teknologi untuk peningkatan konten TIK (DRN, 2016) dan Rencana Induk 

Penelitian Universitas Muhammadiyah Magelang bidang Industri, transportasi, dan teknologi 

informasi [RIP-06] pada topik 06.09 Studi dan pemetaan teknologi sensor dan Big Data menuju 

Internet of Things [4].  

1.3. Tujuan khusus dan urgensi penelitian tahun kedua 

Tujuan khusus penelitian Urgensi (keutamaan) penelitian 

menghasilkan sebuah prototype model 

mobile  robotberkaki-beroda yangdapat 

berubah secara otomatis menyesuaikan 

medan yang akan dilalui. 

Hasil penelitian ini dapat diimplementasikan 

menjadi mobile robot yang dipasangi berbagai 

macam sensor untuk mengeksplorasi suatu 

tempat dan mengirimkan datanya ke server 

untuk mendukung bidang riset lainnya. 

 

1.4. Kontribusi penelitian terhadap pencapaian Rencana Induk Penelitian (RIP) 

Universitas Muhammadiyah Magelang 



 

Gambar 1.2 Kontribusi Riset yang diusulkan terhadap pencapaian RIP-UMMagelang 

 

TINJAUAN PUSTAKA 

2.1. State of The Art Riset Mobil Robot 

Pada permukaan datar robot beroda, desainnya lebih mudah, murah dan hemat energi 

dibanding robot kaki karena memiliki bagian yang jauh lebih sedikit. Robot  berkaki 

memungkinkan dapat melewati medan terlalu lunak, licin, bahkan berbatuan yang tidak dapat 

dilewati robot beroda [2] 

Berdasarkan kelemahan dan kelebihan masing-masing robot berkaki dan beroda maka 

muncul berbagai penelitian yang menggabungkan keduanya. Hylos (gambar 2.1) merupakan 

robot yang memiliki 4 wheel-legs, yang masing-masing dihubungkan dengan 2 suspensi  Degree 

of Freedom (DOF) untuk melewati medan yang tidak rata [5].  

Tinjauan pustaka tidak lebih dari 1000 kata dengan mengemukakan state of the art dan peta 

jalan (road map) dalam bidang yang diteliti. Bagan dan road map dibuat dalam bentuk 

JPG/PNG yang kemudian disisipkan dalam isian ini. Sumber pustaka/referensi primer yang 

relevan dan dengan mengutamakan hasil penelitian pada jurnal ilmiah dan/atau paten yang 

terkini. Disarankan penggunaan sumber pustaka 10 tahun terakhir. 



 

Gambar 2.1. Gambar prototype Hylos 

Penelitian selanjutnya berusaha mengubah roda yang dapat berubah menjadi kaki seperti 

Quattroped memiliki 4 buah roda lingkaran penuh yang dapat berubah menjadi 4 buah separuh 

lingkaran sebagai kaki robot (gambar 2.2a) [6] dan transformable wheel (gambar 2.2b) [7]. Pada 

tahun 2006 telah di patentkan model perubahan bentuk roda-kaki robot ‘Reconfigurable 

Articulated Leg And Wheel’ di Amerika Serikat oleh Jacobsen dkk. [8]. 

 

(a)  (b) 

Gambar 2.2 model perubahan roda-kaki robot 

2.2. Rekam Jejak (Footprint) Penelitian  

Rekam jejak penelitian dan rencana penelitian Fakultas Teknik Universitas 

Muhammadiyah Magelang telah melakukan penelitian dan pengembangan dengan yang 

dilakukan oleh tim peneliti yang berhubungan dengan topik riset yang diusulkan seperti gambar 

2.3. 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.3. Rekam jejak penelitian 

 

2.3. Peta Rencana Pencapaian RIP 

Clean and green production mampu mengurangi emisi karbon dari sektor industri. 

Ketersediaan infrastruktur transportasi merupakan salah satu aspek dalam meningkatkan daya 

saing bangsa. TIK menawarkan potensi yang luar biasa dalam semua aspek. TIK mampu 

mendukung cara-cara baru dalam melakukan sesuatu dengan lebih produktif, efektif, efisien, 

aman, dan akurat. 

 

 

 

 

 

 

 

Berdasarkan rumusan pemecahan masalah yang telah dirumuskan, topik-topik penelitian juga 

telah dirumuskan sebagai berikut: 

Target dalam RIP: 

Studi dan pemetaan 

teknologi sensor dan 

Big Data menuju 

Internet of Things 

2017-2020 

RISET DASAR 

        2020-2022 

RISET 

TERAPAN 

        2022-2025    

PENGEMBA-

NGAN PRODUK 

Jurnal CITEC, 

semnasteknomedia

, semnastikom 
2019 

2020 EECSI 2017 

JAMRIS (Q4) 

Jurnal Teknologi (Q3) 

EECSI/ICETIA 

2018 

2015 - 

2016 Android Sebagai Alat Kendali Jarak Jauh Menggunakan 

Arduino (LP3M UM Magelang) 

2017 

2018 

Redirection HC-SRF05 Untuk Efisiensi Jumlah 

Sensor(LP3M UM Magelang) 

Transformasi mobile robot  dengan 

multi sensor (DRPM Ristekdikti) 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.4. Rencana sinergi antar kelompok peneliti dalam mencapai bidang unggulan Riset 

Universitas Muhammadiyah Magelang 

Berdasar pada RIP yang ditetapkan Univeristas dan rekam jejak tim peneliti, maka 

usulan penelitian ini fokus pada mobile robot dan sensor yang mengacu pada RIP-06 Bidang 

Industri, transportasi dan Teknologi Informasi. Hasil riset iniakan mendukung kegiatan topik 

riset lain seperti : Sistem kecerdasan buatan [06.08],  Studi dan pemetaan teknologi sensor dan 

Big Data menuju Internet of Things [06.09], Studi dan pemetaan teknologi dan 

software/hardware pendukung terciptanya data integrated system based on sensor network 

[06.10]. 

Target dari tujuan penelitian ini adalah untuk mendukung Studi dan pemetaan teknologi 

sensor dan Big Data menuju Internet of Things. Pada sebuah riset untuk pemetaan/explorasi 

daerah tertentu membutuhkan alat khusus misalnya rungan sempit, kondisi extreme dibutuhkan 

sebuah alat yang dapat merekam, menyimpan dan mengirimkan data misalnya robot. Riset-riset 

yang telah dilakukan oleh tim peneliti yang telah didanai oleh Dikti dan Internal Universitas 

sudah mengarah pada  teknologi sensor dan mobile robot. 

 

 

06.01 Clean production dan green production 

06.02 Pengembangan model 6R sektor industri 

06.03 Teknologi kendaraan ramah lingkungan 

06.04 Pengembangan model transportasi untuk perkotaan dan 

daerah pelosok 

06.05 Pengembangan komponen kendaraan bermotor 

06.06 Pengembangan Prototipe ECU (Engine Control 

Unit)kendaraan bermotor 

06.07Pengembangan smart city 

06.08Sistem kecerdasan buatan 

06.09 Studi dan pemetaan teknologi sensor dan Big Data 

menuju Internet of Things. 

06.10 Studi dan pemetaan teknologi dan software/hardware 

pendukung terciptanya data integrated system based 

on sensor network. 

06.11 Sistem TIK pendukung e-government, e-health, dan e-

bussines  

06.12 Teknologi untuk cyber defense  

06.13 Riset Pengembangan Smart card 

06.14 Cloud computing 

06.15 Riset lain terkait industri, transportasi, dan teknologi 

informasi 
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METODE 
   

3.1.Lingkup, target, dan target luaran penelitian 

Pelaksanaan penelitian direncanakan tiga tahun  dengan menggunakan metode protoype 

yang didasarkan pada studi literatur. Konsep prototype merupakan siklus dari 3 proses yaitu : 

proses pengumpulan kebutuhan/ perancangan, proses pembuatan & pengujian dan proses 

evaluasi. Hasil evaluasi akan digunakan untuk proses awal lagi sampai dihasilkan   produk yang 

diinginkan.  

Pada tahun pertama telah dihasilkan jenis model yang tepat untuk dapat 

ditransformasikan yaitu Jenis mobile robot beroda 2WD (Wheel Drive) dan jumlah 4  kaki robot 

berkaki (quadpod). Tahun kedua rancang bangun mobile robot yang dapat bertransformasi secara 

otomatis setelah mendapatkan data dari sensor yang mendeteksi medan yang akan dilalui. Pada 

tahun ketiga prototipe yang dihasilkan pada tahun kedua diuji dilapangan,Tahap penelitian, 

target capaian dan outcome seperti  pada gambar 3.2. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Metode atau cara untuk mencapai tujuan yang telah ditetapkan ditulis tidak melebihi 600 kata. 

Bagian ini dilengkapi dengan diagram alir penelitian yang menggambarkan apa yang sudah 

dilaksanakan dan yang akan dikerjakan selama waktu yang diusulkan.  Format diagram alir 

dapat berupa file JPG/PNG. Bagan penelitian harus dibuat secara utuh dengan penahapan yang 

jelas, mulai dari awal bagaimana proses dan luarannya, dan indikator capaian yang ditargetkan. 

Di bagian ini harus juga mengisi tugas masing-masing anggota pengusul sesuai tahapan 

penelitian yang diusulkan. 

Tahap 

penelitia

n 

Tujuan dan Lingkup 

kegiatan 
Target capaian 

Investigasi transformasi 

model mobile robot 

beroda - berkaki 

Model robot berkaki & 

beroda yang dapat 

disatukan 

 

Tahun 1 

 

Outcome 

Draf jurnal 

nasional & 

internasional 

Rancang bangun 

transformasi mobile robot 
Tahun 2  

Prototype transformasi 

mobile  robot berkaki -

beroda untuk skala 

laboratotium 
 

Publikasi pada 

jurnal nasional 

& submitted 

jurnal 

internasional 

 

TRL level 1 

Pengujian prototipe Tahun 3 

Prototype transformasi 

mobile  robot berkaki -

beroda  
 

Publikasi pada 

jurnal 

internasional & 

draf paten 

 

TRL level 3 

TRL level 2 



Gambar 3.2. Kerangka penelitian  

Penjabaran dari kegiatan penelitian yang dilakukan dalam tiap tahun secara garis besar 

sama dengan output menyesuaikan fokus utama pada tahun yang dimaksud (gambar 3.3). Tiap 

tahun menghasilkan prototipe mobile robot dengan titik berat yang berbeda.Tahun pertama lebih 

ke bentuk mekanis, tahun kedua lebih ke kontrol transformasinya dan tahun ketiga adalah 

prototipe yang sudah jadi. 

  

MULAI 

1. Hasil penelitian 

tahun sebelumnya 

2. Analisis 

perbaikan& studi 

literatur 

3. Rancangan mobile 
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Desain 

mobile 
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PERSIAPAN 

PENELITIAN 

IMPLEMENTA
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1. Perakitan mobile 

robot 

2. Rancangan pengujian 

1. Pengujian lab 

dikondisikan 

2. Uji lapangan 

PENGUJIAN  

PUBLIKASI 

HASIL 

PENELITIAN 

Analisis data hasil 

pengujian, pembahasan, 

dan publikasi. 

SELESAI 

ALUR 

PENELITIAN 
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PENELITIAN 
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Mobile 

robot versi 

alpha 
 

Publikasi 

dan HKI    

INDIKATOR 

CAPAIAN 

Desain model 

mobile robot 
 

Mobile robot 

sesuai 
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Naskahpublika

si 

Gambar 3.3.Tahap penelitian 



 

3.2. Susunan Peneliti dan Tugas pokoknya (Personal in Charge) 
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Bidang 

Ilmu 
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1 Nuryanto T. Informatika (S1) Mobile 

Robot 
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menyusun draft 

paten 
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otomatis(

Microcontr
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microcontroller. 

Menyusun Artikel 

3 Oesman Raliby  T. Industri (S1) Manufaktu
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8 Assembling Mobil 

Robot, Menyusun 

Draft Paten 

4 Rochim 

Widaryanto 

T. Informatika (D3) Desain 

Gambar  

8 Menggambar 

Desain robot dan 

3D menggunakan 

CAD, Membuat 

Gambar Alat dalam 

Paten 

 

 

  

Jadwalpenelitiandisusundengan mengisi langsung tabel berikut dengan memperbolehkan 

penambahan baris sesuai banyaknya kegiatan. 



JADWAL 

 

Tahun ke-1 
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No Nama Kegiatan 
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1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 

1 

Persiapan Penelitian (analisis tahun 

sebelumnya 

            

2 Rancangan mobile robot              
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4 Pengujian             
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6 Laporan akjhir dan Publikasi             
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6 Laporan akjhir dan Publikasi             
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