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ABSTRAK 

 

Indonesia merupakan salah satu negara yang rentan terhadap gempa bumi karena 

berada pada pertemuan empat lempeng besar dunia yang membentuk Cincin Api 

Pasifik. Kejadian gempa merusak, seperti di Cianjur tahun 2022, menunjukkan 

bahwa proses evakuasi korban pasca bencana sangat penting. Namun, kondisi 

medan yang berbahaya menyulitkan tim SAR dalam melakukan pencarian sehingga 

diperlukan inovasi teknologi robotika. Salah satu solusi adalah penggunaan robot 

hexapod yang memiliki stabilitas lebih baik dibandingkan robot quadruped dalam 

menjelajah permukaan tidak rata. Penelitian ini bertujuan mengembangkan 

prototype robot SAR hexapod yang mampu mengevakuasi korban secara otomatis 

di area pasca gempa. Robot dirancang dengan enam kaki yang digerakkan motor 

servo menggunakan pola tripod gait untuk menjaga keseimbangan. Sistem navigasi 

memanfaatkan sensor VL53L0X untuk deteksi rintangan, HC-SR04 untuk 

membaca jarak korban, serta Pixy2 CMUcam5 untuk mengenali objek korban 

berwarna jingga dan zona aman. Gripper servo ditambahkan untuk mengambil 

objek korban. Metode pengembangan menggunakan pendekatan waterfall melalui 

tahapan perencanaan, analisis, perancangan, implementasi, dan pemeliharaan. Hasil 

menunjukkan robot mampu bergerak stabil pada berbagai medan dan melaksanakan 

misi evakuasi sesuai fungsi yang dirancang. Namun, deteksi zona aman berwarna 

abu-abu kurang optimal sehingga diperlukan penanda cerah. Robot ini berpotensi 

dikembangkan lebih lanjut dan dapat disesuaikan dengan kebutuhan kompetisi 

seperti Kontes Robot Indonesia. 

 

Kata Kunci : Robot SAR, Hexapod, Evakuasi korban, Sensor, Gempa bumi 
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