


Robotics - From Competition 
Towards Its Application

Webinar Series #1 Program Pascasarjana PENS, Senin 24 Agustus 2020

Dr.Eng. Indra Adji Sulistijono
Politeknik Elektronika Negeri Surabaya (PENS)
Kampus PENS, Jalan Raya ITS Sukolilo, Surabaya 60111
Tel: +62-31-594 7280 Ext. 7201; Fax: +62-31-594 6114
Mobile: +62 817 330 282
Email: sulistijono@gmail.com



Dr.Eng. Indra Adji Sulistijono, ST, M.Eng.
Instansi:
Politeknik Elektronika Negeri Surabaya (PENS)

Kampus PENS, Jalan Raya ITS Sukolilo, Surabaya 60111

Tel: +62 31 594 7280; Fax: +62 31 594 6114

Websites: www.pens.ac.id

Dosen di Program Studi D4 Teknik Mekatronika dan          

Program Pascasarjana Terapan S2 Teknik Elektro,                                  

Politeknik Elektronika Negeri Surabaya (PENS). 

SDN Endrakila, SMPN 1 dan SMAN 2 Madiun

S1 - Jurusan Teknik Mesin - Institut Teknologi Sepuluh 

Nopember Surabaya, Indonesia 

S2 - Dept. of Human and Artificial Intelligent Systems - 

University of Fukui, Japan.                                          

Bidang kajian: visual control.

S3 - Dept. of Human Mechatronics System -                        

Tokyo Metropolitan University, Japan.                   

Bidang kajian: robot vision (Robotika). 

Research Topic
Intelligent Mechatronics, Computational Intelligence

Visual Control, Robot Vision, Industrial Automation

Robot for Disable, Disaster, and Agriculture

Scopus H-Index: 6, GoogleScholar H-Index: 9

Journal Paper: 12; Int’l Conf: 55+3; Nat. Conf: 29

Expert (Mobile Robotics)

WorldSkills Competition 2009, 2011, 2013, 2015, 2017, (2019)

ASEAN Skills Competition 2014, 2016, (2018), (2020)

Juri LKS Nasional 2010 - 2017, 2020.

Mobile:  +62 817 330 282
Email:    sulistijono@gmail.com



๏ What is Robotics

๏ (Mobile) Robotics Competition

๏ Road to Champion

๏ Implementation Robot Technology

๏ Conclusion/Kesimpulan

Outline



๏ What is Robotics

๏ (Mobile) Robotics Competition

๏ Road to Champion

๏ Implementation Robot Technology

๏ Conclusion/Kesimpulan

Outline



Dr.Eng. Indra Adji Sulistijono
Instansi:

Politeknik Elektronika Negeri Surabaya (PENS)
Kampus PENS, Jalan Raya ITS Sukolilo, Surabaya 60111

Tel: +62 31 594 7280; Fax: +62 31 594 6114
Websites: www.pens.ac.id

Intelligent Mechatronics and 
Industrial Automation Lab. 
Human Mechatronics Systems 
Research Group (HuMeX)

Training Center for Mobile 
Robotics 
Gedung Pascasarjana Terapan 
Lantai 3



Referensi: https://www.google.com

What is Robotics?

7



What is Mobile Robotics?
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electronics

mechanics

control 
system

computer 
programming

Designing, building, and maintaining robots to 
solve problems in industries from manufacturing 

to aerospace, mining to medicine

Mobile 
Robotics

Mobile 
Management 

System

Object 
Management 

Systems



Mobile Robotics  
Dari Kompetisi Menuju Implementasi
Tujuan Kompetisi: Mendesain, membuat dan merakit, memprogram, 
mengoperasikan dan melakukan pengujian robot yang dapat bergerak 
dari tempat start ke tempat tujuan yang telah ditetapkan serta 
menyelesaikan tugas yang telah ditentukan sebelumnya secara tuntas.
Teknisi/engineer robotika yang bekerja di industri, laboratorium atau 
office tertentu, mereka merancang, menjaga, mengembangkan aplikasi 
baru dan melakukan penelitian untuk memperluas potensi robot. Peran 
robot dimulai pada masalah industri tertentu, di sektor tertentu. 
Misalnya, dalam manufaktur, mungkin ada kebutuhan untuk 
meningkatkan kapasitas dengan membuat robot untuk tugas yang dapat 
diotomatisasi. Mobile robot juga dapat dirancang untuk menjelajahi area 
yang tidak dapat diakses atau berbahaya bagi manusia.
Mobile robotics adalah bagian penting dari industri, dengan aplikasi di 
berbagai sektor, termasuk manufaktur, pertanian, aerospace, 
pertambangan, kedokteran dan lain-lain.



Pemetaan Standar Kompetensi Mobile Robotics
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Tujuan Utama Fungsi Kunci Fungsi Utama

Mendesain, 
membuat dan 

merakit, 
memprogram, 

mengoperasikan dan 
melakukan pengujian 

robot yang dapat 
bergerak dari tempat 

start ke tempat 
tujuan yang telah 
ditetapkan serta 

menyelesaikan tugas 
yang telah ditentukan 
sebelumnya secara 

tuntas

Preparation dan 
programming

Implementasi ke 
hardware

Mendesain, 
Membuat dan 

merakit hardware 
elektronik serta 

memprogram dan 
mengoperasikan 
kontroller pada 
mobile robot

Tools dan software

Algoritma terstruktur

Akses low level

Akses high level

Mengendalikan atau 
mengoperasikan 
perangkat keras 
elektronika dan 

kelistrikan pada mobile 
robot

Membuat perangkat 
keras dan kelistrikan 
pada mobile robot

Melakukan kegiatan 
project manajerial

Melakukan analisis 
kebutuhan

Mengembangkan 
desain model robot

Membuat model robot

Menganalisis, 
mendesain, 

membuat dan 
merakit mekanik 

robot



World Framework/Platform
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World Skills Competition World Skills Competition
WSC 2007 Toyohashi, Japan
WSC 2009 Calgary, Canada
WSC 2011 London, UK
WSC 2013 Leipzig, Germany

WSC 2015 Sao Paulo, Brasil
WSC 2017 Abu Dhabi, UAE
WSC 2019 Kazan, Russia
WSC 2021 Shanghai, China

ASEAN Skills Competition
ASC 2014 Hanoi, Vietnam
ASC 2016 Kuala Lumpur, Malaysia
ASC 2018 Bangkok, Thailand

ASEAN Skills Competition
ASC 2020 Singapore 

   (postpone to April 2021)



Prepare Before You Go
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• CPU:

• NI myRIO from National 

Instruments (NI)

• LabVIEW software


• Sensor:

• 3 infrared

• 2 ultrasonic

• 1 QTI (line sensor)

• 1 gyro sensor


• Actuator:

• 4 motor DC + driver

• 4 motor + driver

• Indicator Lamps


• Frame

• Displacement gear
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Mobile Robotics
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ASC 2016

WSC 2015 WSC 2017 WSC 2019

ASC 2018 ASC 2020

WSC 2021

Postpone to 
April 2021

September 
2021



Prestasi Mobile Robotics Indonesia 
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Tahun Kompetisi Nama Competitor Nilai Peringkat/Prestasi

2009 WSC 2009 Calgary,  
Canada

A. Arif Gunawan Amri

Ivan Afandi 489 (600) 10 besar dari  

14 negara

2010

2011 WSC 2011 London,  
United Kingdom

Muhammad Tawakkal

Deni Setiawan 539 (600) Bronze Medal

2012

2013 WSC 2013 Leipzig,  
Germany

Kevin Wincharso

Muh. Luthfi Musrah 499 (600) 12 besar dari  

19 negara

2014 ASC 2014 Hanoi,  
Vietnam

Alfin Junaedy

Teguh Satrio Wibowo Gold Medal

2015 WSC 2015 Sao Paulo,  
Brasil

Hendriana Helda Pratama

Lutfi Nur Indrawan 538 (600) Medal of Excellence 

& Best of Nation

2016 ASC 2016 Kuala Lumpur,  
Malaysia

Andy Yuniawan

Eko Mustofa Gold Medal

2017 WSC 2017 Abu Dhabi,  
Uni Arab Emirate

Andy Yuniawan

Eko Mustofa 709 (800) Medal of Excellence

2018 ASC 2018 Bangkok,  
Thailand

Moch. Rifki Ramadhani

Muhammad Rois Bronze Medal

2019 WSC 2019 Kazan,  
Russia

Wahyu Arga Pratama

Muh. Rizqi Pratama 690 (800) 16 besar dari  

24 negara

2020 ASC 2020 Singapore  
(postpone April 6-11, 2021)

2021 WSC 2021 Shanghai,  
China
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Mobile 
Robotics

Alfin Junaedy (PENSAE Team) 
2nd Runner Up dan NOK Award di Asia-Pacific Broadcasting 

Union Robot Contest 2016 di Bangkok, Thailand

LabView & myRIO Camp



Mobile 
Robotics

LabView & myRIO Camp



Mobile 
Robotics

Assembly Robot



Try Out, Try Out … & Try Out
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MTP - Materi Test Project
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WSC2017_TP23_actual 

7E67 352JEC7 
M2BILE 
52B27IC6 
Playground Monitor Robot 
WSC2017_TP23_actual 
 

 

 

 

 
Submitted by:  
Name: Bob Tone 
External Test Project Designer 
 

Skill name
Mobile Robotics

Criteria Mark
A Work Organization & Management 10,00
B Communication and Interpersonal skills 10,00
C Design 25,00
D Fabrication & Assembly 5,00
E Core Programming, Testing & Adjustment 20,00
F Performance Review and Commission 30,00

CIS Marking

Test Project

Video

Biasanya dikeluarkan oleh WSSS enam bulan menjelang kompetisi 



Output Product Training Center
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WSC2019_MR23_Journal_TeamID 

Engineering Journal 
Mobile Robotics 

 

 

Indonesia 
Wiring 

Section  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Submitted by: 
Team Indonesia 

Frame/Structural

Mobility Management 

Object Management 

Wiring

Computer Programming

Additional Cost

Journal (Report) 
dan Robot
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Journal (Report) 
dan Robot

Output Product Training Center



Next Challenge ASC-WSA
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Penghargaan Dalam 5 Tahun Terakhir (dari pemerintah, asosiasi, atau institusi lainnya) 
 

No. Judul Penghargaan Institusi Pemberi Penghargaan Tahun 
1. Finalis Indonesian ICT Awards 2013 

(Peran: Dosen Pembimbing) 
Kemenkominfo 
Jakarta, Indonesia 

2013 

2. Finalis PIMNAS 2013 
(Peran: Dosen Pendamping) 

Dikti, Kemendiknas 
Mataram, Indonesia 

2013 

3. Tanda Kehormatan “SATYALANCANA 
KARYA SATYA XX TAHUN” 

Presiden Republik Indonesia 2013 

4. Semifinalis Microsoft IMAGINE CUP 
(Peran: Dosen Pembimbing) 

Microsoft Indonesia, Jakarta 2014 

5. Gold Medal untuk Bidang Kejuruan    
Mobile Robotics  
(Peran: Expert dan Dosen Pembimbing) 

ASEAN Skills Competition 
2014 
Hanoi, Vietnam 

2014 

6. Medal for Excellence Bidang Kejuruan 
Mobile Robotics  
(Peran: Expert dan Dosen Pembimbing) 

WorldSkills Competition 2015 
Sao Paulo, Brazil 

2015 

7. Best of Nation Bidang Kejuruan Mobile 
Robotics  
(Peran: Expert dan Dosen Pembimbing) 

WorldSkills Competition 2015 
Sao Paulo, Brazil 

2015 

8. Medali Perunggu Presentasi Kategori PKM-
KC3 PIMNAS 2015  
(Peran: Dosen Pendamping) 

Belmawa, Kemristekdikti 
Kendari, Indonesia 

2015 

9. Juara 1 Seleksi Nasional untuk Bidang 
Kejuruan Mobile Robotics 
(Peran: Expert dan Dosen Pembimbing) 

Dirjen Bina Latas, Kemnaker 
Bekasi, Indonesia 

2015 

10. Finalis PIMNAS 2016 
(Peran: Dosen Pendamping) 

Belmawa, Kemristekdikti 
Bogor, Indonesia 

2016 

11. Best Paper Award pada the 2nd International 
Conference on Soft Computing and Data 
Mining  

Bandung, Indonesia 2016 

12. Gold Medal untuk Bidang Kejuruan    
Mobile Robotics  
(Peran: Expert dan Dosen Pembimbing) 

ASEAN Skills Competition 
2016 
Kuala Lumpur, Malaysia 

2016 

13. Finalis PIMNAS 2017 
(Peran: Dosen Pendamping) 

Belmawa, Kemristekdikti 
Makassar, Indonesia 

2017 

  
14. 

Juara 1 Seleksi Nasional untuk Bidang 
Kejuruan Mobile Robotics 
(Peran: Expert) 

Dirjen Bina Latas, Kemnaker 
Bekasi, Indonesia 

2017 

15. Medallion for Excellence untuk Bidang 
Kejuruan Mobile Robotics (Peran: Expert) 

WorldSkills Competition 2017 
Abu Dhabi, Uni Emirat Arab 

2017 

16. Dosen Berprestasi Mata Kuliah Berbasis 
Teori Di Program Studi Teknik Mekatronika 
Semester Gasal 2017/2018 

Politeknik Elektronika Negeri 
Surabaya (PENS) 

2018 

17. Finalis PIMNAS 2018 
(Peran: Dosen Pendamping) 

Belmawa, Kemristekdikti 
Yogyakarta, Indonesia 

2018 

18. Bronze Medal untuk Bidang Kejuruan    
Mobile Robotics  
(Peran: CoExpert dan Dosen Pembimbing) 

ASEAN Skills Competition 
2018 
Kuala Lumpur, Malaysia 

2018 

19. Finalis PIMNAS 2019 
(Peran: Dosen Pendamping) 

Belmawa, Kemristekdikti 
Denpasar, Indonesia 

2019 
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PRS bergerak dan lintasan yang berbeda diikuti. Jika VR = VL, mobile 
robot bergerak dalam garis lurus, untuk nilai VR dan VL yang berbeda, 

mobile robot tidak bergerak dalam garis lurus melainkan mengikuti 

posisi dan orientasi. 

Mobile robot sistem kemudi diferensial sangat sensitif terhadap 

kecepatan relatif dua roda. Perbedaan kecil antara kecepatan setiap roda 

menyebabkan lintasan yang berbeda. Katsir digunakan untuk mobile 
robot kemudi diferensial. (Saidonr et al., 2011). 

 

2.3 Platform Wahana (Traktor Quick Capung Metal) 
Mesin traktor roda 2 umumnya digunakan untuk membajak 

dengan bajak dan untuk pengangkutan dengan gandengan. Traktor ini 

serba guna dan mempunyai kemampuan yang sangat baik untuk 

melakukan semua pekerjaan-pekerjaan yang sebelumnya dikerjakan 

dengan tenaga ternak. Tampilan dimensi traktor Quick Capung Metal 

dapat dilihat pada Gambar 2.4. berikut ini. 

 

Gambar 2.4. Dimensi Traktor Quick Capung Metal X-GX-200-T2 

Sumber: https://tokoquick.id/produk/traktor-capung-x-gx-200-t2-qd-
rbt-rk-12-mp260-kit/ 

(Diakses pada tanggal: 10/7/2019 Pukul 14:00 WIB). 
  

 
Gambar 3.2.

Implementation Robot

29

Agriculture

Robot Vision 


Robot

Partner

Robot 

HuMeX
Human Mechatronics  

System 
Research Group

Robot 

for Hospital, 


Building

BAB III

PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI SISTEM

3.1. Sistem Keseluruhan

 Sistem  keseluruhan  ini  dimulai  dengan  Quadplane terbang

mencari puing-puing pesawat sebagai misi pertama. Selanjutnya untuk

misi  kedua  yaitu  UAV  terbang  rendah  untuk  mencari  korban  pada

kecelakaan  pesawat  tersebut  menggunakan  kamera  termal.  Lebih

jelasnya dapat dilihat pada Gambar 3.1.

Gambar 3.1. Diagram Keseluruhan Sistem

Fokus  utama  dalam  penelitian  ini  adalah  membuat  sistem

deteksi  pada  UAV  tersebut.  Terdapat  beberapa  sistem  yang

dikembangkan pada proyek akhir ini. Terdiri atas sistem deteksi puing-

puing  pesawat  menggunakan  kamera,  sistem  deteksi  korban

menggunakan kamera termal,  serta perancangan transimisi  data video

UAV dengan server. Lebih jelasnya dapat dilihat pada Gambar 3.2.
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CHAPTER 3 
RESEARCH METHOD AND DEVELOPMENT 

 
3.1. Design System  

This research tries to contribute to solving the problem of the late 
detection and classification of diseases in plants based on leaf conditions 
by using a deep learning approach. It is hoped that the existence of this 
system can enable the monitoring of diseases, pests in plants and improve 
the quality and quantity of agricultural products. 

 

Figure 3.1.  Deep Learning Process Workflow. 
 

The camera is used to capture images of potato leaves which will 
be used as a training dataset and testing dataset. The data images must be 
divided into two, training data and testing data because training data is 
not permitted to be used as testing data. The training data collected will 
be processed to go to the training stage, as in Figure 3.1. training stage is 
the stage of introducing the data that has been collected so that the system 
can recognize new data, namely test data. The output of this stage is the 
model used for the classification and detection process in the next step. 

 
Figure 3.2.  System Workflow in General. 

 

Muhammad Khoirul

Muhammad Ilham P.


Alif Habib H.

M. Nazhat Adiba


Agus Prayudi

…

Jurnal Mekanika dan Energi  PENS, Mechatronics Engineering Division, Vol.9, No.2,  2020 

  

The process of adjusting humanoid robot movements through several stages that can generally be 
represented from Figure 4. The initial stage is designing new movements from the GUI and adjusting the 
movement parameters as desired. The results of these movements can be tried on a gazebo simulator 
located on ROS. This process will be repeated until the movement is appropriate and robust. This can be 
done by setting the time and position of each movement of the GUI [13]. 

The next step is to practice the movement with real humanoid robots. At this stage will get a big 
challenge because some of the movements will be slightly different from the simulations that have been 
done. Several mechanical factors affect humanoid robots, but the effect is not too significant because with 
the help of GUI and simulation can reduce the length of the adjustment process using a real humanoid 
robot. The duration of this whole process depends on the user experience to adjust the motion of the 
humanoid robot. Beginner users can quickly learn by always comparing the GUI and the robot when 
adjusting the movements. 

4.3. Data Collection Design 

The data needed in this system is the moment of inertia, weight, and origin of each joint in the 
humanoid robot; the data will be obtained from the URDF Model. The URDF Model gets all the data 
from the CAD humanoid robot design that has been made by taking an estimate of the moment inertia 
value and weight from the CAD humanoid robot design. Determining the area of origin of each joint 
refers to the CAD design humanoid robot in a default state that is standing. 

 
Figure 4 Appearance of the implementation of the whole gait generation. 

 
Figure 5 Block diagram of how data flows. 

Rodik Wahyu Indrawan (S2) 
Andy Yuniawan (S2) 
Muhammad Rois

M. Khoirul Abdulloh

…

M. Dwijotomo (S2) 
Marianus Bayu Aji K. (S2) 
Teguh Satrio Wibowo (S2) 

Alfin Junaedy (S2) 
Rokhmat Febrianto


…
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Gambar 3.3. Desain Frame 3D Printing of Concrete 
Sumber: GuoWei MA, Li WANG and Yang JU. State-of-the-art of 3D printing technology 
of cementitious material²An emerging technique for construction. SCIENCE CHINA 
Technological Sciences 61, 475 (2018); doi: 10.1007/s11431-016-9077-7 

 

3.1.5 Motor 

Tipe motor sebagai penggerak 3D Print ini  adalah Motor Stepper 12v dengan 

tambahan gearbox. Tipe motor stepper dan gearbox yang digunakan untuk setiap 

Axis 3D Print, disesuaikan dengan penempatan/posisi motor dan beban yang 

ditanggung oleh motor. Perencanaan mekanik pada tugas akhir ini, menggunakan 

aktuator tipe:  

- Axis X menggunakan tipe 17HS19-1684S -Axis Y menggunakan tipe 3HS30-

2804S ±Axis Z menggunakan tipe 17HS19-1684S -Extruder menggunakan tipe 

11HS20-674S Keunggulan motor ini antara lain :  

1.  Sudut rotasi motor proporsional dengan pulsa masukan sehingga lebih mudah 

diatur. 

2.  Motor dapat langsung memberikan torsi penuh pada saat mulai bergerak 

3. Posisi dan pergerakan repetisinya dapat ditentukan secara presisi 

4. Memiliki respon yang sangat baik terhadap mulai, stop dan berbalik 

(perputaran) 

 Motor stepper yang digunakan memiliki kecepatan putar 100 - 3000 rpm 

dengan tambahan gearbox, Tujuan penambahan gearbox adalah untuk 

 Mahasiswa D4: <60

Mahasiswa S2 Terpan:   6


Scopus H-Index:   6 

GoogleScholar H-Index:   9


Journal Paper: 12 

International Conference: 55+3 


National Conference: 29

Pengalaman Pendanaan:   8
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Experiment Results



Electronics Engineering Polytechnic Institute of Surabaya (EEPIS), Indonesia
IEEE SSCI 2013

A Path Planning Behavior Learning of Six Legged Robot 
Based on Human Teaching Model
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Experimental Results

a. The first trial

b. The second trial

c. The third (final) trial
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Pada iterasi 2 ini dapat dilihat seberapa besar peranan user pada 
robot dengan melihat grafik nilai data jarak tangan terhadap keempat sisi 
sensor. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Gambar 4.34. Grafik Respon Ultrasonik terhadap Sentuhan Tangan Trainer 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 4.35. Grafik Respon Ultrasonik Ideal yang Diinginkan 
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Gambar 4.37. Grafik Respon Ultrasonik setelah Iterasi Ke-2 
 
4.5.3.3 Iterasi 3 

Dengan hasil persentase error yang masih tergolong tinggi, 
trainer kemudian memutuskan untuk mencoba melatih robot lagi untuk 
kedua kalinya. Berbeda dengan iterasi 1, pada iterasi 3 sistim tidak 
membangkitkan individu baru. Hal ini berarti nilai pasangan data 
kromosom (speed dan steering)nya tetap sama dengan iterasi 2. Pada 
iterasi 3 ini akan dilakukan proses evaluasi nilai kromosom dengan 
menggunakan koefisien award (QA) dan koefisien punishment (QP) 
seperti yang dilakukan pada iterasi 2. Kedua parameter ini akan 
menentukan apakah pasangan data kromosom yang sebelumnya sudah 
merupakan individu yang terbaik. Individu terbaik dilihat bukan 
berdasarkan nilai fitnessnya, melainkan melihat seberapa kecil nilai Qp 
yang dapat dihasilkan ketika robot dijalankan sesuai dengan nilai gen-
gen dalam individu tersebut. 

Nilai QP dan QA dihasilkan oleh trainer sendiri. Nilai Qp dan QA 
sendiri merupakan nilai penghargaan dari trainer tentang seberapa bagus 
robot itu sudah berjalan. Aturan penentuan nilai QP dan QA ini dapat 
dilihat pada subbab sebelumnya. Nantinya, nilai QP dan QA ini akan 
diinputkan sebagai persamaan untuk menentukan nilai fitness setiap 
individu baru yang dibangkitkan oleh algoritma genetika. Individu yang 
memiliki nilai error tinggi (individu pada tabel 4.7), akan kemungkinan 
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Pada iterasi 2 ini dapat dilihat seberapa besar peranan user pada 
robot dengan melihat grafik nilai data jarak tangan terhadap keempat sisi 
sensor. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Gambar 4.34. Grafik Respon Ultrasonik terhadap Sentuhan Tangan Trainer 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 4.35. Grafik Respon Ultrasonik Ideal yang Diinginkan 
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Gambar 4.40. Pola Iterasi ke-3 (a) Pola yang Dipelajari, (b) Pola yang 
Dibentuk oleh Robot 

 
Pada iterasi 3 terlihat bahwa robot sudah berjalan lebih baik 

dari iterasi ke-1 dan iterasi ke-2 dimana pola yang diinginkan 
direpresentasikan dengan garis hitam. Garis berwarna biru 
merepresentasikan pola yang dibentuk oleh robot setelah iterasi 3. 
Terlihat pola setelah iterasi ke-3 menghasilkan jalur track yang lebih 
baik dibandingkan dengan pola yang dibentuk pada iterasi 1 (pola garis 
warna merah) dan pola yang dibentuk pada iterasi 2 (pola garis warna 
hijau). Jika diperhatikan juga error pada sisi yang lain (individu dengan 
nomor 49, 50, 51, 55, 57, 59, 61, 63) juga sudah baik. Dengan semakin 
baiknya pola ini, berarti robot sudah mampu mempelajari pola dengan 
sangat baik. 

Setelah iterasi ke-3, trainer memutuskan untuk 
memberhentikan proses training oleh karena trainer sudah puas dengan 
pola jalan yang mampu dibentuk oleh robot. Hal ini berarti robot telah 
belajar dengan cukup baik. Kemudian ketika robot dijalankan sekali 
lagi, terlihat pada grafik bahwa sudah tidak ada lagi peran user untuk 
melatih robot. Hal ini terlihat pada Gambar 4.41, dimana keempat sisi 
ultrasonik bernilai 255 yang berarti ultrasonik tidak mendapatkan 
stimulus lagi. 
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At first, legged robot path planning 
was trained by human teaching

In the first trial, the robot will evaluate its 
error by using reinforcement learning 
method led by punishment and reward. In 
this iteration, the robot will not create a 
new pattern combination. It means that the 
Speed and the Steering values are still the 
same as in the previous iteration. This 
iteration will then revise the error made by 
the previous iteration by using reward and 
punishment value.

The second trial, human teaching for 
repairing is less required

The third (final) trial doesn’t need 
human training again

human training
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Deep Learning Untuk Mendeteksi 
Korban Bencana

We release this Indonesian Disaster Victims (IDV-50) datasheet.  
The system can work well.
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Simulasi Teknologi Robot Vision 

Camera view 
from drone

Camera view 
from SAR Station

Simulasi teknologi robot vision untuk mendeteksi korban bencana (VREP)



The	Mobile	Robot Overview

Tray	
Carriying	the	stuff	like	food,	medicine,	etc.

Ultrasonic	
Distance	sensor	to	detect	obstacle.

Mecanum	Wheels	
Providing	holonomic	movement	

and	strong	hold.

High	Torque	DC	Motor	
Providing	powerful	drive.

Bottom	View

Isometric	View



Progress Velocity	Control
Open-Loop	Motor	Velocity	Control PID	Close-Loop	Motor	Velocity	Control



RoboTani: Agriculture Robot
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 B= = =>?	@A2 − 	6ED	IJJ

CADEFAGH(!%"#)
 (3.15) 

   
 B= = 255 − 15

59  (3.16) 

   
 B= = 4.067	~	4 (3.17) 

 
3.5 Perencanaan Mekanik 

Mekanik dari mobile robot ini merupakan traktor konvensional 
yang dikombinasikan dengan controller untuk mengatur kendali dari 
traktor. Mekanik dari mobile robot. Mekanik kendali dari traktor 
konvensional terdiri dari empat tuas yaitu tuas kopling utama, tuas gas, 
tuas kopling kiri, dan tuas kopling kanan. Rancangan wahana mobile-
robot traktors dapat dilihat pada Gambar 3.16. berikut. 

 
Gambar 3.16. Rancangan Mekanik Keseluruhan 

 
Masing-masing dari tuas ini nantinya dikendalikan dengan motor 

servo dengan controller P. Wahana tersebut terdiri dari mobile robot 
traktor dan alat penanam padi. Wahana traktor berperan sebagai penarik 
alat penanam padi, selain itu juga bisa digunakan untuk pekerjaan lain. 
Masing-masing dari tuas ini nantinya dikendalikan dengan motor servo 

 

23 
 

dari wahana, di mana proses ini beriringan dengan proses penanaman 
padi. keseluruhan proses dari sistem yang dibuat ditampilkan dalam 
Gambar 3.2. berikut ini. 

 
Gambar 3.2. Diagram Keseluruhan Sistem ROBOTANI. 

 
Proses path planning bertujuan untuk membuat jalur penanaman 

untuk wahana, pada proses ini diawali dengan pemetaan lahan 
menggunakan foto udara dari drone, lalu foto udara dikirim ke Graphical 
User Interface Path Planning (GUI-Path Planning). Dari GUI-Path 
Planning ini, data mapping diolah hingga dihasilkan path yang sesuai 
dengan lahan, lalu data jalur dikirim ke GUI_ROBOTANI.  Untuk 
keseluruhan alur kerja masing-masing sistem ditampilkan dalam 
Gambar 3.3. berikut. 

 
Gambar 3.3. Diagram Alur Kerja Keseluruhan Sistem 

  

 

10 

 

PRS bergerak dan lintasan yang berbeda diikuti. Jika VR = VL, mobile 
robot bergerak dalam garis lurus, untuk nilai VR dan VL yang berbeda, 

mobile robot tidak bergerak dalam garis lurus melainkan mengikuti 

posisi dan orientasi. 

Mobile robot sistem kemudi diferensial sangat sensitif terhadap 

kecepatan relatif dua roda. Perbedaan kecil antara kecepatan setiap roda 

menyebabkan lintasan yang berbeda. Katsir digunakan untuk mobile 
robot kemudi diferensial. (Saidonr et al., 2011). 

 

2.3 Platform Wahana (Traktor Quick Capung Metal) 
Mesin traktor roda 2 umumnya digunakan untuk membajak 

dengan bajak dan untuk pengangkutan dengan gandengan. Traktor ini 

serba guna dan mempunyai kemampuan yang sangat baik untuk 

melakukan semua pekerjaan-pekerjaan yang sebelumnya dikerjakan 

dengan tenaga ternak. Tampilan dimensi traktor Quick Capung Metal 

dapat dilihat pada Gambar 2.4. berikut ini. 

 

Gambar 2.4. Dimensi Traktor Quick Capung Metal X-GX-200-T2 

Sumber: https://tokoquick.id/produk/traktor-capung-x-gx-200-t2-qd-
rbt-rk-12-mp260-kit/ 

(Diakses pada tanggal: 10/7/2019 Pukul 14:00 WIB). 
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Simulasi Algoritma Trilaterasi Simulasi Kendali Mobile Robot Pengujian Kendali Robot

Pengujian Kecepatan TraktorPengujian Kendali TraktorPengujian Posisi Sensor

Pengujian Software Pengujian Kendali Low Level Pengujian Kendali Arah Hadap
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8 Keterampilan Paling Dicari Setelah Pandemi

8. Emotional Intelligence
The ability to be aware of, 
express, and control our 
emotions and be aware of others' 
emotions is what emotional 
intelligence is all about.

3. Creativity and Innovation
We will need human ingenuity to 

invent, dream up new products 
and ways of working. Human 

creativity is going to be essential.

6. Digital And Coding Skills
People who can keep the digital business 
running—and thriving—during economic 
downturns or pandemics that make in-
person business impossible or less efficient 
are going to be on the must-hire list. 

5. Critical Thinking
Able to thing critically. 
Which ones suitable or not. 
Which ones fact and hoaxes.

2. Tech Savviness
Technologies such as artificial 

intelligence, big data, the Internet of 
Things, virtual and augmented reality, 

and robotics will make businesses 
more resilient to future pandemics, and 

anyone that can help companies exploit 
these technologies will be in a great 

position.

1.  Adaptability and Flexibility
Someone that is going to succeed in a 
post-coronavirus-world will need to be 

able to adapt to ever-evolving workplaces 
and have the ability to continuously 

update and refresh their skills.

4. Data  Literacy
With the right data, companies are able to better 
predict the impact of future business disruptions 
and are better able to serve customers with the 
right products and services during or after any 

pandemic. Companies that understand business 
trends and shifting customer needs are better 

able to respond in the right way.

7. Leadership

Professionals with strong skills in 
leadership, including how to 
bring out the best and inspire 
teams as well as encourage 
collaboration, will be in demand.

The Forbes

https://www.forbes.com/sites/bernardmarr/2020/04/17/8-job-skills-to-

succeed-in-a-post-coronavirus-world/#7a31af902096



๏ What is Robotics

๏ (Mobile) Robotics Competition

๏ Road to Champion

๏ Implementation Robot Technology

๏ Conclusion/Kesimpulan

Outline



Kesimpulan
• Pemusatan latihan atau Training Center (TC) 

bertujuan salah satunya membangun mobile robotics 
dan melakukan penelitian untuk mencari metode 
yang paling efektif dan efisien dalam menyelesaikan 
tujuan serta menyiapkan lingkungan yang kondusif 
sesuai dengan kriteria kompetisi internasional.

• Robotics merupakan multidisiplin ilmu dari beberapa 
cabang ilmu, antara lain mekanik, elektronik, 
embedded system, logic programming dan control. 

• Untuk menjadi juara, selain pendanaan diperlukan 
kerja keras, kerja yang kompak, suasana yang 
menunjang, dan mental yang kuat.

• Untuk dapat mewujudkan robot yang dapat 
diimplementasikan dalam dunia riil, TKT (tingkat 
kesiapan teknologi) dapat dicapai melalui jam kerja 
dan pengalaman.
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