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ABSTRAK

Perkembangan teknologi yang semakin pesat berdampak pada perkembangan
teknologi robotika terutama robot berkaki empat. Keunggulan robot berkaki
dibandingkan dengan robot beroda adalah kemampuannya untuk menjelajah pada
kondisi lingkungan yang tidak beraturan. Oleh karena itu dilakukan penelitian yang
bertujuan untuk mendesain sistem kontrol sebuah robot berkaki empat yang dapat
bernavigasi pada lingkungan yang tidak beraturan dengan baik.

Supaya dapat bernavigasi pada lingkungan yang tidak beraturan, maka sistem
kontrol robot berkaki empat ini menggunakan metdidavior based control
Berbeda dengan sistem kontrol tradisional yang menjalankan semua fungsi untuk
mengatasi suatu masaldiehavior based controini membagi-bagi setiap fungsi
untuk menunaikan satu masalah. Kelebihan metode ini yaitu pengujian dari tiap
fungsi dapat dilakukan secara terpisah dan apabila salah satu fungsi rusak maka
fungsi yang lain tidak ikut rusak. Untuk dapat berjalan dengan baik robot berkaki
empat menirgait (gaya berjalan) hewan. Terdapat bangak yang dimiliki oleh
hewan tetapi yang diambil pada penelitian adgkhwalk (berjalan).

Untuk memenuhi kriteria lingkungan yang tidak beraturan maka dilakukan
pengujian pada beberapa kondisi lingkungan antara lain bidang datar, berbatu,
berumput, dan bidang miring untuk mengetahui kemampuan berjalan robot.
Pengujian juga dilakukan terhadap sisteehavior based contralidalam dan diluar
ruangan untuk mengetahui kemampuan sistem yang ada pada robot.

Dari hasil pengujian kemampuan berjalan robot pada beberapa kondisi
lingkungan, pada bidang datar robot mampu berjalan dengan cepat dengan
menggunakardelay 20 ms sedangkan pada daerah berbatu robot hanya mampu
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berjalan ketika menggunakaelay 25 ms dan 30 ms. Untuk daerah berumput waktu
tempuh tercepat dengan menggunallafay 30 ms dan pada bidang miring robot
mampu berjalan hingga kemiringan 10° dengan mergjg@nuelay20 ms.

Sistem behavior based controjuga sudah bekerja dengan baik ketika
dilakukan pengujian secara terpisah maupun dengaggabungan sistetrehavior
secara keseluruhan. Pada penguf@havior eksplorasi pengacakan gerakan yang
dilakukan sudah baik karena tidak ada gerakan ydominan, sedangkan pada
behaviormenghindari halangan robot sudah mampu melakukeatkgn menghindar
dari benda yang terdeteksi sensor. Koordinasi d#haviorjuga sudah baik karena
kesalahan-kesalahan yang terjadi kecil.

Kata Kunci : robot berkaki empagait (gaya berjalan}ehavior based control
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ABSTRACT

The rapid technological developments affect theeldgwment of robotics
technology, especially the four-legged robot. Leyg#ot advantage compared with
wheeled robots is the ability to surf on the unstumeed environmental conditions.
Therefore, this study aims to design the contrstesy of a four-legged robot that can
navigate the unstructured environment well.

To be able to navigate in an unstructured enviromim#hen the four-legged
robot control systems using behavior-based contridthod. Unlike traditional
control systems that run all the functions to sawveroblem, behavior-based control
is divided for each function to perform a singleolplem. The advantage of this
method of testing of each function can be doneragglg and if one is damaged then
the function of another function were not damagkal.be able to walk well four-
legged robot to imitate gait (walking style) anisal here are a lot of gait possessed
by animals but drawn on the research is to walk gaalking).

To meet the criteria for unstructured environmd@rt the performed tests on
several environmental conditions such as flatnessky, grassy, and incline to
determine the ability of walking robots. Tests walso conducted on the behavior-
based control systems inside and outside the rodknaw the capabilities of existing
systems on the robot.

From the results of testing the ability of walkimgpbots, in some
circumstances, on a plane a robot capable of tiagefaster by using a delay of 20
ms, while in rocky areas the robot is only ablevalk when using a delay of 25 ms
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and 30 ms. For the grassy area by using the fastagel time delay is 30 ms and a
robot on an inclined plane is able to walk up thegpe of 10° by using the delay of 20
ms.

Behavior-based control system has also been workiglgwhen done testing
separately or by combining the overall system bema®n testing of exploratory
behavior by scrambling movement already well beeatlsere is no dominant
movement, while avoiding obstacles on the robotibieh was able to escape the
motion sensor detected objects. Coordination betwehavior has also been good
because of a little mistakes that happened.

Keywords : four-legged robot, gait (walking style), behawvimaised control
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