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KEPUTUSAN DIREKTUR UTAMA

LEMBAGA PENGELOLA DANA PENDIDIKAN

NOMOR KEP- (% /LPDP /2020
TENTANG

PENETAPAN PENERIMA PENDANAAN

RISET INOVATIF PRODUKTIF (RISPRO) MANDATORI

BERTEMA KONSORSIUM RISET DAN INOVASI UNTUK PERCEPATAN
PENANGANAN CORONA VIRUS DISEASE 2019 (COVID-19) BAGIAN VII

DIREKTUR UTAMA LEMBAGA PENGELOLA DANA PENDIDIKAN.

Menimbang

Mengingat

Bahwa dalam rangka penetapan penerima Pendanaan Riset
Inovatif Produktif (RISPRO) Mandatori Lembaga Pengelola
Dana Pendidikan bertema Konsorsium Riset dan Inovasi
untuk Percepatan Penanganan COVID-19. maka perlu
ditetapkan Keputusan Direktur Utama Lembaga Pengelola
Dana Pendidikan tentang Penetapan Penerima Pendanaan
Riset Inovatif Produktif (RISPRO) Mandatori bertema
Konsorsium Riset dan Inovasi untuk Percepatan
Penanganan COVID-19.

1. Peraturan Menteri Keuangan Nomor 238 /PMK.05/2010
tentang Tata Cara Penyediaan. Pencairan. Pengelolaan.
dan Pertanggungjawaban Endowment Fund dan Dana
Cadangan Pendidikan;

2. Peraturan Menteri Keuangan Nomor 143/PMK.01/2016
tentang Organisasi dan Tata Kerja Lembaga Pengelola
Dana Pendidikan;

3. Keputusan Menteri Keuangan Nomor 18/KMK.05/2012
tentang Penetapan Lembaga Pengelola Dana
Pendidikan Pada Kementerian Keuangan Sebagai
Instansi Pemerintah Yang Menerapkan Pengelolaan
Keuangan Badan Layanan Umum; dan

4. Keputusan Menteri Keuangan Nomor 482/
KMK.01/2018 tentang Penunjukan Pelaksana Tugas
(Plt.) Direktur Utama Lembaga Pengelola Dana
Pendidikan menunjuk Sdr. Rionald Silaban (NIP
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196604231990101) sebagai Pelaksana Tugas (Plt.)
Direktur Utama Lembaga Pengelola Dana Pendidikan.

MEMUTUSKAN :

KEPUTUSAN DIREKTUR UTAMA LEMBAGA PENGELOLA
DANA PENDIDIKAN TENTANG PENETAPAN PENERIMA
PENDANAAN RISET INOVATIF PRODUKTIF (RISPRO)
MANDATORI BERTEMA KONSORSIUM RISET DAN INOVASI
UNTUK PERCEPATAN PENANGANAN CORONA VIRUS
DISEASE 2019 (COVID-19) BAGIAN VII.

Menetapkan Daftar Penerima Pendanaan Riset Inovatif
Produktif (RISPRO) Mandatori bertema Konsorsium Riset
dan Inovasi untuk Percepatan Penanganan Corona Virus
Disease 2019 (COVID-19) Bagian VII adalah sebagaimana
terlampir dalam Keputusan ini.

Daftar Penerima Pendanaan Riset Inovatif Produktif

(RISPRO) Mandatori bertema Konsorsium Riset dan Inovasi

untuk Percepatan Penanganan Corona Virus Disease 2019

(COVID-19) Bagian VII sebagaimana pada diktum PERTAMA

mengacu pada

1. Surat Sekretaris Kementerian Riset dan
Teknologi/Sekretaris Utama Badan Riset dan Inovasi
Nasional Republik Indonesia Nomor:
T/589/M/PR.04.00/2020 tanggal 7 Oktober 2020
tentang Rekomendasi Proposal Kegiatan Konsorsium
Riset dan Inovasi Covid-19 dan Tanggapan Surat LPDP;
dan

2. Surat Sekretaris Deputi Bidang Penguatan Inovasi/
Ketua Sekretariat Konsorsium Riset dan Inovasi Covid-19
Kemenristek/BRIN Nomor: B/201/F1/BM.01.04.2020
tanggal 21 Oktober 2020 tentang Tindak Lanjut Hasil
Verifikasi Proposal Batch 3.

Nilai Pendanaan Riset Inovatif Produktif (RISPRO) Mandatori
bertema Konsorsium Riset dan Inovasi untuk Percepatan
Penanganan Corona Virus Disease 2019 (COVID-19) Bagian
VII  sebagaimana pada diktum PERTAMA telah
memperhitungkan nilai pajaknya.

Keputusan ini merupakan bagian lampiran dari Perjanjian
Kerja Sama Nomor : PRJ-11/LPDP/2020. antara Lembaga
Pengelola Dana Pendidikan (LPDP) dengan Sekretariat
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Kementerian Riset dan Teknologi/Sekretariat Utama Badan
Riset dan Inovasi Nasional tentang Pelaksanaan Program
Pendanaan Riset Inovatif Produktif (RISPRO) Mandatori
bertema Konsorsium Riset dan Inovasi untuk Percepatan
Penanganan Corona Virus Disease 2019 (COVID-19).

Segala biaya yang timbul sebagai akibat ditetapkannya
Keputusan ini dibebankan pada Daftar Isian Pelaksanaan
Anggaran (DIPA) Lembaga Pengelola Dana Pendidikan.

Apabila di kemudian hari terdapat kekeliruan dalam
Keputusan ini. akan dilakukan perbaikan sebagaimana
mestinya.

Keputusan  Direktur Utama ini  berlaku  sejak
tanggalditetapkan

Ditetapkan di Jakarta
Pada tanggal 27 Oktober 2020

Plt. DIREKTUR UTAMA

Salinan Keputusan ini disampaikan kepada :
Para Direktur di lingkungan Lembaga Pengelola Dana Pendidikan
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DAFTAR PENERIMA PENDANAAN

LAMPIRAN

KEPUTUSAN DIREKTUR UTAMA LEMBAGA
PENGELOLA DANA PENDIDIKAN NOMOR KEP-
¢% /LPDP/2020 TENTANG PENETAPAN
PENERIMA PENDANAAN RISET INOVATIF
PRODUKTIF (RISPRO) MANDATORI BERTEMA
KONSORSIUM RISET DAN INOVASI UNTUK
PERCEPATAN PENANGANAN CORONA VIRUS
DISEASE 2019 (COVID-19) BAGIAN VII

RISET INOVATIF PRODUKTIF (RISPRO) MANDATORI

BERTEMA KONSORSIUM RISET DAN INOVASI UNTUK PERCEPATAN PENANGANAN CORONA VIRUS DISEASE 2019
(COVID-19) BAGIAN VII

Nilai Pendanaan (Rp)

No Judul Riset Ketua Periset Institusi ‘\I;:lftk:
Tahun 1 Tahun 2 Total
Real-Time Surveilans Genom
SARS-COV-2 (VENOMCOV): Lembaga Iimu
1 Implementasi Whoe Genome: [ Sugiyona Sapuirs, Pengetahuan | 1 Tahun | 1.700.838.000 : 1.700.838.000
Sequencing (WGS) untuk Ph.D. Todanedin

Penanggulangan Pandemi
COVID-19 di Indonesia
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Nilai Pendanaan (Rp)
No Judul Riset Ketua Periset Institusi ‘{;:Ez:f
Tahun 1 Tahun 2 Total
g | Pengembangan Kandidat Primer | Akhirta Atikana, Iibe;rib:é?li?z? 1 Tahun | 1.143.600.000 ; 1.143.600.000
Spesifik SARS-CoV-2 Indonesia MSc B It R
Indonesia
Pengembangan Vaksin COVID-
19 Indonesia: Produksi Seed . . . ;
3 Vaccine COVID-19 Protein Korri Elvanita E1 | Lembaga Biologl |y 1o, | 5.795.735.000 ; 5.725.735.000
< . Khobar, Ph.D Molekuler Eijkman
Rekombinan Berbasis Sel
Ragi/Yeast
OPTIMASI SISTEM “MACHINE
LEARNING” PADA DETEKSI DINI Dr. Eng. Kuwat Universitas )
4 COVID-19 MELALUI Trigams, M5 Gatliah Madz 1 Tahun 086.710.000 086.710.000
ELECTRONIC NOSE
Robot Asisten Paramedis untuk Asung Priio Universitas
5 | Menangani Kebutuhan Logistik s 1 Tahun| 998.500.000 - 998.500.000

dan Treatment Pasien Covid-19

Budijono, S.T., M.T

Negeri Surabaya
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Nilai Pendanaan (Rp)
No Judul Riset Ketua Periset Institusi ‘{:;:E:: 5 :
o Tahun 1 Tahun 2 Total
Pengembangan Self-Test Harian
Covid-19 Berbasis Sampel Saliva | Muhammad Yusuf, Universitas )
6 wiitle Detekel Anfigen yang PhD. P tiamary 1 Tahun 1.187.455.000 1.187.455.000
Mudah, Cepat, dan Akurat
Genotipe Rekombinan Baru
Virus Corona Strain Lokal Prof. Dr. Muh. Universitas
L Sulawesi sebagai Alat Diagnostik | Nasrum Massi, PhD Hasanuddin 1 Tt 1.000.000.000 i HEI000,000
Baru Berbasis Molekuler

Plt. DIREKTUR UTAMA :

DIREKTUR UTAMA
LEMBAGA PENGELOLA
DANA PENDIDIKAN

SILABAN




LAPORAN AKHIR KINERJA RISET
KONSORSIUM RISET DAN INOVASI COVID-19

O\
RISTEK-BRIN

ROBOT ASISTEN PARAMEDIS UNTUK MENANGANI
KEBUTUHAN LOGISTIK DAN TREATMENT PASIEN COVID-19

TIM PENGUSUL
Agung Prijo Budijono, S.T., M.T
Dr. | Gusti Putu Asto Buditjahjanto, S.T., M.T
Dr. Djoko Suwito, M.Pd.
Dr. Christrijogo Sumartono W., dr., SpAn., KAR
Muhamad Syariffuddien Zuhrie, S.Pd., M.T.
Wahyu Dwi Kurniawan, S.Pd., M.Pd.
Rachmad Syarifudin Hidayatullah, S.Pd., M.Pd

LEMBAGA PENGUSUL

(UNIVERSITAS NEGERI SURABAYA)




HALAMAN PENGESAHAN

LAPORAN AKHIR KINERJA RISET
PROGRAM KONSORSIUM RISET DAN INOVASI COVID-19 TAHUN 2020

Judul Riset dan Inovasi

Ketua Tim

a.Nama Lengkap
b.NIP/NIK

c.Asal Lembaga
d.Alamat Lembaga
e.No.Handphone (HP)
f.Alamat email

Lembaga Pengusul
a.Nama Lembaga

b.Nama Pimpinan Lembaga
c.Alamat Lembaga

d.Alamat email
e.No.Telephone

Narahubung Tim
Nama Lengkap
No.Handphone (HP)
Alamat email

Rekapitulasi Anggaran

Total anggaran tahap
Total realisasi tahap

Ketua Tim

Agung Prijo Budijone, S.T.,M.T

(NIP. 196909202000031001)

Robot Asisten Paramedis Untuk Menangani Kebutuhan
Logistik Dan Treatment Pasien Covid-19

Agung Prijo Budijono, S.T., M.T
196909202000031001

Universitas Negeri Surabaya

JI. Lidah Wetan, Surabaya — Jawa Timur
0813-5768-6108
agungprijobudijono@gmail.com
agungbudijono@unesa.ac.id

LPPM Universitas Negeri Surabaya

Prof. Dr. Darni, M.Hum

Gedung Rektorat Lantai 6 Kampus Unesa Lidah Wetan
Surabaya 60213

Ippm@unesa.ac.id

031-99425414

Agung Prijo Budijono, S.T., M.T
0813-5768-6108
agungprijobudijono@gmail.com
agungbudijono@unesa.ac.id

998.500.000
998.500.000

Surabaya, 25 Oktober 2021

Mengetahui,




Monitoring Internal oleh Institusi Pengusul

Formulir Monitoring Internal

Judul Riset dan/Inovasi

Robot Asisten Paramedis Untuk Menangani Kebutuhan Logistik Dan Treatment Pasien Covid-19

Fokus/Skema Riset/Tnovasi

Alat Keschatan dan Pendukung (V16)

Ketua Tim

Agung Prijo Budijono, S.T., M.T

Institusi

Universitas Negeri Surabaya

Indikator Kinerja/Luaran

Progress Capaian IK / Luaran

Deskripsi %

Pagu

Anggaran

Realisasi

Sisa Lebih

Ketrangan

Kendala/Solusi

Rencana
Tahap
Selanjutnya

Pemutakhiran Unit Elektrik
Arus Kuat dan Arus Lemah
Robot KECE G-3

Motor Listrik
Driver Motor Listrk
Battery

Power Supply
Electrieal Control

100

th e e b e

System

330.276.000

330.276.000

Tidak ada

(]

Pemutakhiran Unit
Komunikasi dan Jaringan
Robot KECE G-3

1.Komunikasi Video 1
kamera yang digunakan
untuk interaksi operator
dengan pasien antara
Mini PC robot dengan
dekstop operator via
Wifi

2. Komunikasi video 2

100

kamera navigasi antara
Mini PC robot dengan
dekstop operator via
Wifi

288.569.600

288.569.600

Tidak ada




3. Komunikasi video
kamera dan kamera
navigasi yang digunakan
untuk interaksi operator
dengan pasien antara
Mini PC robot dengan
dekstop operator via
Wifi.

4. Komunikasi suara
antara Mimi PC robot
dengan dekstop operator
via Wifi

5. Assembly komunikasi
video dan suara antara
Mini PC robot dengan
dekstop operator via
Wifi

6. Komunikasi data
sebagai instruksi robot
antara Mini PC robot
dengan dekstop operator
via Wifi

1. Komunikasi 1 device
alkes 1 oximeter dengan
Mini PC

2. Komunikasi 2 devices
alkes 2 oximeter 2
thermogun dengan Mini
PC

3. Komunikasi 2 devices
alkes 1 oximeter, 1
thermogun, 1

sphygmomanometer, 1




infus level dengan Mini
PC

4. Build and Design
Graphic User Interface
(GUI) devices pasien

5. Sinkronisasi Graphic
User Interface (GUI)
dengan Komunikasi 2
devices alkes 1 oximeter,
1 thermogun, 1
sphygmomanometer, 1
infus level dengan Mini
PC

6. Komunikasi Mini PC
(devices pasien) dengan
Dekstop Operator via
Wifi

7. Build and Design
Graphic User Interface
(GUI) operator

8. Sinkronisasi Graphic
User Interface (GUT)
dengan Komunikasi
Mini PC (devices pasien)
dengan Dekstop
Operator via Wifi

9. Sinkronisasi
komunikasi Wifi dengan
Local Database berupa
file excel setiap device
pasien.

10. Assembly dan
pengujuan semua

program




3 | Pemutakhiran Unit Mekanik |1. Rangka Robot
dan 2. Chassis Robot 7
- Tidak ada
Sterilisator Robot KECE G- |3. Body Robot 100 163.391.000 163.391.000
3 4. Roda Robot
e e Bukti seminar harap dilampirkan
&a Pengusul Ketua Tim Reviewer

, P \ Da
NEEousis 6190

II\. A

Hum
022001

Agung Prijo Budijono, S.T., M.T
NIP 196909202000031001

Prof. Dr. Sari Edi Cahyaningrum, M.Si
NIP. 197012291997022001
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RINGKASAN

Indikator kinerja kegiatan telah tercapai sebesar 100% hingga uji fungsi robot. Pemutakhiran
teknologi dari sistem elektrik, komunikasi dan mekanik telah dilakukan. Sistem autonomous
pada Robot KECE generasi 3 telah di uji coba telah selesai. Sistem Komunikasi robot yaitu
komunikasi (video call) robot dan komunkasi alat ukur medis juga telah di uji coba telah
selesai. Sistem mekanik robot dari segi body dan chassis sudah dimanufaktur.

Luaran Kinerja sebagai berikut :

No Indikator Kinerja Kegiatan Target

1 Pemutakhiran Unit Elektrik Arus Kuat 100%
dan Arus Lemah Robot KECE G-3

2 Pemutakhiran Unit Komunikasi 100%
dan Jaringan Robot KECE G-3

3 Pemutakhiran Unit Mekanik 100%
Robot KECE G-3

4 Uji performa robot 100%

5 Seminar Nasional 100%

6 Seminar Internasional 100%

Rencana Selanjutnya :
Pengoptimalan lebih dalam protokol dan proses pemilahan data alat kesehatan, agar efisien dan

cepat

Kata Kunci : indikator kinerja, pemutakhiran, robot, kece G3



BAB 1. PENDAHULUAN

1.1.Latar Belakang
Coronavirus adalah suatu kelompok virus yang dapat menyebabkan penyakit pada hewan
atau manusia. Beberapa jenis coronavirus diketahui menyebabkan infeksi saluran nafas
pada manusia mulai dari batuk pilek hingga yang lebih serius seperti Middle East
Respiratory Syndrome (MERS) dan Severe Acute Respiratory Syndrome (SARS).
Penyebaran virus corona masih meluas di ratusan negara di dunia. Organisasi Kesehatan
Dunia (WHO) bahkan telah menetapkan penyebaran virus corona jenis baru penyebab
covid 19 sebagai pandemi global. Gejala-gejala covid 19 yang paling umum adalah demam,
rasa lelah, dan batuk kering. Beberapa pasien mungkin mengalami rasa nyeri dan sakit,
hidung tersumbat, pilek, sakit tenggorokan atau diare. Gejala-gejala yang dialami biasanya
bersifat ringan dan muncul secara bertahap. Penularan covid 19 juga dapat terjadi jika orang
menghirup percikan yang keluar dari batuk atau napas orang yang terjangkit covid 19. Oleh
karena itu, penting bagi kita untuk menjaga jarak lebih dari 1 meter dari orang yang sakit.
Di Indonesia sebaran kasus covid-19 masih terjadi di 34 provinsi dan tambahan 1 daerah
lagi menjadi 494 kabupaten/kota. Berikut ini adalah data sebaran covid-19 di Indonesia

22 Perkembangan Kasus Per-Hari (Grafik Gabungan) NASIONAL

w— MENINGGAL === SEMBUH === KASLUS TERKCNFIRMASI
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Gambar 1.1. Perkembangan kasus per hari
(https://covid19.go.id )
Berdasarkan data pada gambar 1.1. diketahui bahwa kasus terkonfirmasi sebanyak 2.385

kasus, pasien yang meninggal sebanyak 144 orang, pasien sembuh 4.181 orang.



Selanjutnya disajikan data terkait kasus covid-19 per provinsi pada gambar dibawabh ini

. MENINGGAL . SEMBEUH DALAM PERAWATAN / ISOLASI MANDIRI KASUS TERKOMFIRMASI
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Gambar 1.2. Kasus covid-19 per provinsi
(https://covid19.go.id )

Berdasarkan data pada gambar 1.2. diketahui bahwa Provinsi Jawa Timur menempati
urutan ke — 4 yaitu sebesar 8,7% kasus per provinsi dengan rincian, 11.004 orang
meninggal, 138.110 orang sembuh, 1.151 orang dalam perawatan/isolasi mandiri.
Banyaknya jumlah pasien yang dirawat di rumah sakit berdampak pada performa
tenaga medis yang bertugas, yaitu mudah lelah karena stamina tenaga medis terus
digunakan untuk membantu para pasien. Para tenaga medis selain membutukan Alat
Pelindung Diri (APD), juga memerlukan alat yang dapat membantu menangani
pasien. Salah satu bentuk konkret untuk merealisasikan hal tersebut adalah dengan adanya
Robot_Asisten Paramedis KECE UNESA Generasi 3.0 (G-3) untuk menangani
kebutuhan logistik dan treatment pasien covid-19 di Rumah Sakit Darurat atau Rumah

Sakit Rujukan Daerah setempat.

1.2. Tujuan
1. Membangun dan mengembangkan Robot Asisten Paramedis KECE UNESA Generasi
3 (G3) dengan sistem komunikasi WiFi, streaming, serta manuver Autonomous dan
Joystick manual.
2. Membangun dan mengembangkan :



a) Perangkat monitoring kesehatan pasien covid-19; memiliki fitur dapat
mengetahui kondisi kondisi infus pasien covid-19, kondisi detak jantung,
saturasi oksigen, pengukur suhu dan kondisi tekanan darah.

b) Robot operator ; untuk membatu proses delivery logistik pasien covid-19

1.3.Manfaat Kegiatan

1. Banyaknya pasien covid 19 yang dirawat di Rumah Sakit Darurat atau Rumah Sakit
Rujukan berdampak pada performa tenaga medis yang bekerja. Tingkat kelelahan
semakin meningkat dengan semakin banyak kasus dan pasien covid-19 yang juga
bertambah. Robot Asisten Paramedis KECE UNESA Generasi 3 (G-3) akan
sangat membantu para paramedis dalam perawatan pasien.

2. Robot Asisten Paramedis KECE UNESA Generasi 3 (G-3)menerapkan standar Social
Distancing antara paramedis dan pasien covid-19 yang dirawat di Rumah Sakit
Darurat atau Rumah Sakit Rujukan.

3. Dengan adanya program ini turut serta dalam pengembangan Robot Asisten
Paramedis KECE UNESA Generasi 3 (G-3) dari generasi satu ke generasi berikutnya.

Sehingga kualitas dan performa Robot semakin baik.



BAB 2. TINJAUAN PUSTAKA DAN KEBARUAN RISET DAN INOVASI
2.1. Tinjauan Pustaka
1. Follmann, A dkk (2021)
Melakukan riset terkait Robot Services Medisana untuk meminimalisir kesepian dan
isolasi sosial di panti jompo selama masa pandemi covid-19. Robot dapat melakukan
video telephony, kemudian kontak alternatif seperti panggilan telfon juga. Para lansia
di Panti Jompo di kondisikan berkomunikasi secara virtual dengan Robot Services

Medisana ini.

Gambar 2.1. Robot Services Medisana
2. Badik, J. Dkk (2020)
Melakukan studi tentang Robot Phollower yaitu 6-Wheel General Purpose
Autonomous Mobile Robot yang dirancang untuk keperluan pengangkutan material.
Robot ini melakukan pekerjaan tugas logistik di lingkungan industri serta sipil.
Topologi perangkat keras robot dikombinasikan dengan kode Programmable Logic
Controller (PLC) terbuka dan bus komunikasi Powerlink menciptakan platform robot
yang handal. Odometri dihitung dengan resolver dan dikombinasikan dengan
odometri yang diperoleh dari pemindai laser. Penggabungan data ini meningkatkan

akurasi navigasi robot.

Gambar 2.2. Robot Phollower
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Gambar 2.3. Berbagai tipe Robot Phollower (a) simple transport, (b) locked box

transport, (c) towing add-on, and (d) Phollower UV+ germicide add-on
3. Zhou, L dkk (2021)
Melakukan studi terkait Sistem Posisi Robot AGV ( Automated Guided Vehicle )yang
terintegrasi dengan Kamera RGB — D terintegrasi online dan Odometry Roda. Sebagai
sensor yang memperoleh kedalaman secara langsung, kamera RGB-D telah mendapat
perhatian luas dalam pemosisian dalam ruangan dalam beberapa tahun terakhir,
sementara odometri roda adalah sensor yang disertakan dengan sebagian besar robot
gerak planar dua dimensi, dan parameternya tidak akan berubah seiring waktu. Baik
kamera RGB-D dan odometri roda biasanya digunakan sensor untuk penentuan posisi
robot dalam ruangan. Akurasi sudut parameter ekstrinsik pada bagian kalibrasi kurang
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| in sliding window :

\.

____________________________________________________

Gambar 2.4. Robot AGV dan Algorithm framework

4. Amsters, R dkk (2021)
Melakukan studi tentang kalibrasi posisi cahaya yang tertangkap oleh Mobile Robot.
Sebagian besar sistem pemosisian dalam ruangan memerlukan kalibrasi sebelum
digunakan. Pendekatan kalibrasi ada untuk sistem pemosisian yang menggunakan Wi-
Fi, identifikasi frekuensi radio, atau pita suara ultra. Dengan melakukan kalibrasi

menggunakan pendekatan posisi cahaya pada Mobile Robot menunjukkan bahwa
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kalibrasi memiliki akurasi yang akurat. Kondisi pencahayaan mempengaruhi lintasan
robot, resolusi kamera dan bidang pandang. Dalam Visible Light Positioning (VLP),
intensitas cahaya dimodulasi pada kecepatan yang tidak terlihat oleh mata manusia,
yang memungkinkan transmisi satu arah dari pemancar ke penerima. Dalam sistem
yang dirancang, perangkat keras khusus ditempatkan di antara saluran listrik dan
lampu, yang memodulasi intensitas setiap LED pada frekuensi tertentu. Variabel
utama yang menarik adalah identitas (yaitu frekuensi) dan koordinat dalam bingkai

kamera sumber cahaya. Jika posisi setiap lampu diketahui sebelumnya, informasi ini

:)T;l‘gimng  Sele :-i,... ,. Carthographer

Modulation
frequency

Trajectory |=

Light
centroid

Map

Light map

Gambar 2.5. Mobile robot with custom sensor platform



5. Sivanantham, V dkk (2021)
Melakukan studi tentang metode pembersihan adaptif lantai menggunakan Multi-
Purpose Service Robot. Strategi yang digunakan untuk membersihkan lantai pada
fasilitas umum yaitu dengan jalur zig — zag yang bekerja secara sinergi dengan peta
panas interaksi manusia yang dihasilkan oleh sistem pemantauan jarak yang aman.
Dengan menggunakan robot dalam pembersihan lantai dapat mempercepat pekerjaan
hingga 14% lebih cepat dibangingkan menggunakan metode manual. Metode
pembersihan adaptif yaitu untuk sistem pembersihan multi-robot yang saling
terhubung. Sistem pembersihan bekerja bersinergi dengan modul pengawasan
platform WASP. Peran sistem pengawasan adalah untuk memantau dan
mengidentifikasi wilayah yang terkontaminasi berdasarkan tingkat interaksi manusia
dan menghasilkan jalur cakupan berbasis zig-zag bersama dengan perintah gerakan

berdasarkan model perilaku kecepatan adaptif.

/ OpenPose Heat Map Generation\
Human Interaction Layer
Layer
Human Detection Layer —
~ DeepSORT Estlmatlon Gaussian Di;ffibution |

Gambar 2.6. Multi-Purpose Service Robot (WASP Robot)
6. Ramalingam, B dkk (2020)
Melakukan studi tentang Human Support Robot (HSR); Robot Pembersih Gagang
Pintu. Disinfeksi dan kebersihan adalah dua bagian integral dari ruangan yang aman,
dan faktor-faktor ini menjadi lebih penting dalam situasi pandemi seperti COVID-19.

HSR melibatkan gerakan dasar bergerak, deteksi gagang pintu, dan kontrol
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manipulator HSR untuk menyelesaikan tugas pembersihan. Kontrol kerja sama antara
penyemprotan dan penyeka dikembangkan dalam Sistem Operasi Robotik. Modul
kontrol menggunakan informasi yang diperoleh dari modul deteksi untuk
menghasilkan ruang tugas / operasional robot, bersama dengan mengevaluasi posisi

yang diinginkan untuk menggerakkan manipulator.

€ RGBD-Camera

1 DOF-Gripper
S DOF-Manipulator Disinfection Spray Module

Hokuyo Laser L

Omnl Directional Base Cleaning Brush

(a) Doors Searching {b) Door Approaching {c) Checking Door Handle (d) Cleaning Process
Position

Gambar 2.7. Human Support Robot (HSR)
Dalam uji coba ini, sistem kamera robot RGBD HSR digunakan untuk menangkap
citra pintu pada 10 fps, dan resolusi gambar ditetapkan ke 640 x 480. Robot
dioperasikan dalam mode autonomous dan deteksi pegangan pintu serta navigasi
direkam dari konsol jarak jauh. Uji coba dilakukan dengan kondisi pencahayaan yang
berbeda. Percobaan dilakukan dengan kondisi pencahayaan yang berbeda dan diamati

bahwa mendeteksi gagang pintu dengan tingkat akurasi 88-92%.



2.2. Kebaruan Riset dan Inovasi
Berikut ini adalah roadmap penelitian serta novelty riset dan inovasi

Follman A, dkk (2021) Bacik, .J. Dkk (2020) Zhou, L dkk {2021) Amsters, R dkk [2021)
Medisana Robot Phollower Robot Robot AGV Mobile Robot
Sistem Autonomous\ Sistem Autonomous \ Sistem Autonomous\ Sistem Autonomous
e NN 4

- . Tipe Material : Simple Kamera : RGB-D \ Kamera : RGB-D
Sistemn komunikasi : Wifi transport, Locked Box,
UV + germicide

Kamera : RGE-D \ Kamera : RGB-D \ \
\

AN

Heat Map Generation / /
Sistem Komunikasi : Wifi
Kamera : 360 / Kamera : RGB-D / Kamera : 360 /

Fg rtglsrlli:l: ﬁgg:e / Fungsi : Robot pembersih
gagang Pintu Fungsi 1: Robot service Fungsi 2: Robot monitoring

Sistem Autonomous / Sistem Autonomous / Sistemn
Autonomous + Joystick

Multipurpose Human Support Robot
Robot KECE 3.0 Robot

Autonomous Robot

Program : RISPRO

Agung PE, dkk (2020)
- Konsorsium 2020

Sivanantham, V dkk [2021) Ramalingam, B dkk (2020)

Gambar 2.8. Roadmap penelitian
Robot KECE generasi 3 merupakan pengembangan dari generasi sebelumnya yaitu

generasi 1 dan 2. Berikut ini adalah diagram pengembangannya
1.0 dan 2.0 Robot KECE 3.0 i
UNIT MEKANIK
Detail
3 Unit Komponen UNIT Sub Unit
Utama KOMUNIKASI Detail
Sub Unit
Gambar Detail :
Detail
Manufaktur Robot

Gambar Detail
Manufaktur Robot
Tidak
Do

lya

Uji Fungsi Robot
Tidak
lya Robot KECE 3.0
Selesai

Gambar 2.9. Diagram pengembangan generasi Robot KECE asisten paramedis

10



Kebaruan riset dan inovasi dapat dilihat pada gambar dibawah ini

Monitoring devices
melakukan pengukuran
ke Pasien

Pasien Covid-19

Perangkat monitoring memberikan warning
ke operator terkait kondisi pasien

Operator melihat warning dari
rangkat Monitoring dan segera
melakukan eksekusi

Operator
(Paramedis)

SIKLUS PELAYANAN
PASIEN COVID-19

Pasien dipenuhi
perawatannya oleh
Robot operator

Robot Operator

Ps Robot operator akan
bekerja secara
autonomous sesuai
setting operator

Layar Menitor

Kamera komunikasi

Chassis robot

Speaker Harman Kardon

Kamera depan

Kamera belakang

Soket charger (untuk sistem &
battery)

COP signal beacon

Lampu UV sterilisasi

Panef indikator kelistrikan sistem
robot dan indikator battery

Mampan akrilik

Mini PC Intel NUC

Sensor LIDAR

Omni Wheel

Battery

Layar Monitoring

Thermometer Gun

Oximeter

(LN S N N

Digital

Infus Fiuid Level

Gambar 2.10. Kebaruan riset dan inovasi
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BAB 3. PELAKSANAAN KEGIATAN RISET DAN/ATAU INOVASI
Pelaksanaan kegiatan riset dan / atau inovasi dapat dilihat pada gambar dibawah ini dari segi
proses produksi

Proses Produksi

Gambar desain k Proses Produksi yang Proses Produksi yang Proses Produksi
;&;;a: ::It:il onsen membutuhkan 30 membutuhkan ketelitian yang membutuhkan
Printing cutting tinggi proses pengelasan

——r DESAIN CAD FORMING TOOL FORMING TOOL FORMING TOOL Perakitan
ASSEMBLY

Coding Sistem

Komunikasi alat . .
Coding Sistem kesehatan Menemukan konfigurasi yang sesuai agar Uji coba coding yang
Komunikasi Robot program selaras dengan hardware nya telah dilakukan

LECGEARINIG SINCRONYZING TESTING

Tahap Coding Sistem Menemukan konfigurasi yang sesuai agar Uji coba coding ‘ia“i
Sistem Kontrol Robot program selaras dengan hardware nya telah dilakukan

Kontrol
PROGRAMMING SINCRONYZING TESTING

LEED Mem“?ﬂah" SIS Mencar [lﬂ:l'-ﬂshﬂ!! Iqupom:n Uji coba komponen Perakitan
Sistem yang dibutuhkan yang sesuai dg perencanaan

Hleknk & PERENCANAAN DATA SHEET TESTING ASSEMBLY

Gambar 3.1. Proses produksi kegiatan riset dan / atau inovasi Robot KECE G-3
Proses produksi robot asisten paramedis KECE G3 bekerja sama dengan CV.Cahaya Berkah
Gusti. Perusahaan ini bergerak di bidang :

1. CAD mechanical design

2. Machine fabrication

3. Prototype product

4. Product simulation

5. Electrical & system control
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Kemudian untuk jadwal pelaksanaan yang sudah di plot oleh tim pelaksana adalah sebagai
berikut

Tabel 3.1. Jadwal pelaksanaan kegiatan

TIME LINE KEGIATAN

Tahap Koordinasi -

Tahap Desain CAD

Impert Eeberapa Komponen Robot

Manufakiur unit mekanik {rangka, bodi,
chassis 3D printing cover kamera)

Sistem Kontrol Robat

Sistem Komunikasi (Alat ukur) & Sistem

Kominas (e caf) b ]

Sistem Elekirik & Sistem Energi Robot

Finighing & LUji fungsi Robot

Progress Pekerjaan kegiatan riset dan / atau inovasi

1. Assembly komponen telah tercapai 100% seperti gambar dibawah ini

Sensor LIDAR

Omni wheel
Seluruh komponen robot (mekanik, Sensor Lidar dan Omni wheel telah di Battery dan inverter telah di-assembly
elektrik, komunikasi, kontrol telah di assembly pada robot

assembly
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Robot operator

Layar Monitor

Kamera komunikasi

Chassis robot

Speaker Harman Kardon

Kamera depan

Kamera belakang

Scket charger (untuk sistem &
battery)

COP signal beacon

Lampu UV sterilisasi

Panel indikator kefistrikan sistem
robot dan indikator battery

Nampan akrilik

Mini PC Intel NUC

Sensor LIDAR

Omni Wheel

Battery

Gambar 3.2 Seluruh unit komponen mekanik, komunikasi, elektrik dan kontrol robot

telah di assembly

2. Assembly Program GUI robot operator
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Gambar 3.3. Assembly program GUI robot operator
3. Assembly Program GUI perangkat monitoring
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Gambar 3.4. Assembly program GUI perangkat monitoring
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4. Setting posisi navigasi robot untuk mengelai linkungan sekitarnya
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Gambar 3.5. Setting posisi navigasi robot untuk mengelai linkungan sekitarnya

5. Uji fungsi Robot dengan mode Autonomous

17



18



Gambarr 3.7. uji fungsi sistem navigasi dan komunikasi robot

6. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien covid-19)

PATIENT’S HEALTH MONITORING S p2 lpdp gmowast,
a» «»

vaoores (RN

SIMIRN

ry
S " Info Pasien

Gambar 3.8 Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien covid-
19)
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Gambar 3.8. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien
covid-19)
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INDONESIA
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Gambar 3.8. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien
covid-19)
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BAB 4.HASIL DAN LUARAN YANG DICAPAI

Tabel 4.1. Hasil yang dicapai

PROGRES CAPAIAN RENCANA KEGIATAN

NO | RENCANA KEGIATAN
DESKRIPSI %
1 Tahap Mekanik Robot Tahap Mekanik Robot
1.1. Rangka Atas Robot a) Desain Rangka Atas Robot
KECE G3 b) Manufaktur Rangka Atas Robot 100
c) Assembly Rangka Atas Robot
1.2. Cover / Body Atas a) Desain cover/body atas Robot
Robot KECE G3 b) Manufaktur Laser Cutting cover/body atas
Robot 100
c) Stiker cover/body atas Robot
d) Assembly cover/body atas Robot
1.3. Rangka Bawah a) Desain rangka bawah (Chassis) Robot
(Chassis)Robot  KECE b) Manufaktur rangka bawah (Chassis) Robot | 100
G3 c) Assembly rangka bawah (Chassis) Robot
1.4. Cover / Body Chassis a) Desain cover/body chassis Robot
Robot KECE G3 b) Manufaktur Laser Cutting cover/body
chassis Robot 100
c) Stiker cover/body chassis robot
d) Assembly cover/body chassis Robot
1.5. Roda Robot KECE G3 a) Desain Roda Robot
b) Assembly Roda Robot 100
Kamera ; Speaker supporting ; | Kamera ; Speaker supporting ; Rak
Rak
1.6. Cover Kamera Atas a) Desain cover kamera atas
Robot KECE G3 b) Manufaktur 3D Printing cover kamera atas | 100
c) Assembly cover kamera atas
1.7. Cover Kamera Samping a) Desain cover kamera samping
Robot KECE G3 b) Manufaktur 3D Printing cover kamera 100
samping
c) Assembly cover kamera samping
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1.8. Cover Kamera Depan a) Desain cover kamera depan
Robot KECE G3 b) Manufaktur 3D Printing cover kamera depan | 100
c) Assembly cover kamera depan
1.9. Dudukan Speaker Robot a) Desain dudukan speaker
KECE G3 b) Manufaktur 3D Printing dudukan speaker 100
c) Assembly dudukan speaker
1.10. Rak Akrilik a) Desain rak akrilik
Robot KECE G3 b) Manufaktur rak akrilik 100
c) Assembly rak akrilik
Tahap Sistem Komunikasi Alat | Tahap Sistem Komunikasi Alat Kesehatan
Kesehatan
2.1. Komunikasi 1 device alkes 1 a) Programming
oximeter dengan Mini PC b) Sinkronisasi komunikasi 1 device alkes 1
oximeter dengan Mini PC 100
c) Testing komunikasi 1 device alkes 1
oximeter dengan Mini PC
2.2. Komunikasi 2 devices alkes a) Programming
2 oximeter 2 thermogun dengan b) Sinkronisasi Komunikasi 2 devices alkes 2
Mini PC oximeter 2 thermogun 100
c) Testing Komunikasi 2 devices alkes 2
oximeter 2 thermogun
2.3. Komunikasi 2 devices alkes a) Programming
1 oximeter, 1 thermogun, 1 b) Sinkronisasi Komunikasi 2 devices alkes 1
sphygmomanometer, 1 infus oximeter, 1 thermogun, 1
level dengan Mini PC sphygmomanometer, 1 infus level dengan 100
Mini PC
c) Testing 2 devices alkses 1 oximeter, 1
thermogun, 1 sphygmomanometer, 1 infus
level dengan Mini PC
2.4. Build and Design Graphic a) Programming
User Interface (GUI) devices b) Sinkronisasi 100
pasien c) Testing

23




2.5. Sinkronisasi Graphic User a) Programming

Interface (GUI) dengan b) Sinkronisasi

Komunikasi 2 devices alkes 1 c) Testing dan sinkronisasi Graphic User

oximeter, 1 thermogun, 1 Interface (GUI) Komunikasi 4 devices alkes | 100

sphygmomanometer, 1 infus 1 oximeter, 1 thermogun, 1

level dengan Mini PC sphygmomanometer, 1 infus level dengan

Mini PC.

2.6. Komunikasi Mini PC a) Programming

(devices pasien) dengan Dekstop b) Sinkronisasi 100

Operator via Wifi c) Testing Komunikasi Mini PC dengan

Dekstop Operator via Wifi

2.7. Build and Design Graphic a) Programming

User Interface (GUI) operator b) Sinkronisasi 100
c) Testing

2.8. Sinkronisasi Graphic User a) Programming

Interface (GUI) dengan b) Sinkronisasi

Komunikasi Mini PC (devices c) Testing 100

pasien) dengan Dekstop Operator

via Wifi

2.9. Sinkronisasi komunikasi a) Programming

Wifi dengan Local Database b) Sinkronisasi 100

berupa file excel setiap device c) Testing

pasien.

2.10. Assembly dan pengujuan a) Programming

semua program b) Sinkronisasi 100
c) Testing

Tahap Sistem Komunikasi | Tahap Sistem Komunikasi Robot

Robot

3.1.Komunikasi Video 1 kamera a) Programming

yang digunakan untuk interaksi b) Sinkronisasi komunikasi video

operator dengan pasien antara c) Testing komunikasi video 100

Mini PC robot dengan dekstop
operator via Wifi
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3.2. Komunikasi video 2 kamera a) Programming
navigasi antara Mini PC robot b) Sinkronisasi 100
dengan dekstop operator via Wifi c) Testing
3.3. Komunikasi video kamera a) Programming
dan kamera navigasi Yyang b) Sinkronisasi
digunakan  untuk interaksi c) Testing 100
operator dengan pasien antara
Mini PC robot dengan dekstop
operator via Wifi.
3.4. Komunikasi suara antara a) Programming
Mini PC robot dengan dekstop b) Sinkronisasi 100
operator via Wifi c) Testing
3.5. Assembly komunikasi video a) Programming
dan suara antara Mini PC robot b) Sinkronisasi 100
dengan dekstop operator via Wifi c) Testing
3.6. Komunikasi data sebagai a) Programming
instruksi robot antara Mini PC b) Sinkronisasi
robot dengan dekstop operator c) Testing 100
via Wifi
Tahap Sistem Kontrol Robot | Tahap Sistem Kontrol Robot
4.1.Tes Jalan Protype Robot a) Programming
b) Sinkronisasi manuver prototipe robot 100
c) Testing pergerakan prototipe robot
4.2.Tes Data Sensor Gyroscope a) Programming
b) Sinkronisasi data sensor gyroscope 100
c) Testing data sensor gyroscope
4.3.Tes PID Motor a) Programming
b) Sinkronisasi PID Motor 100
c) Testing data PID Motor
4.4.Tes Data Sensor IMU a) Programming
b) Sinkronisasi Data Sensor IMU 100
c) Testing data sensor IMU
4.5.Visualisasi LIDAR a) Programming 100
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Sinkronisasi visualisasi LIDAR

c) Testing LIDAR

4.6.Visualisasi Data Sensor IMU a) Programming
b) Sinkronisasi visualisasi data sensor IMU 100
c) Testing data sensor IMU

4.7.Tes GUI vyang akan di a) Programming

convert ke Aplikasi b) Sinkronisasi GUI 100
c) Testing GUI

4.8.Tes data Odometry Robot a) Programming
b) Sinkronisasi odometry robot 100
c) Testing odometry robot

4.9.Visualisasi data Odometry a) Programming

pada RViz b) Sinkronisasi visualisasi data odometry pada 100

Rviz

c) Testing visualisasi data odometry pada Rviz

4.10.Sistem Pembuatan peta a) Programming

lingkungan robot b) Sinkronisasi peta lingkungan 100
c) Testing peta lingkungan

4.11.Sistem Penentuan posisi a) Programming

pada peta b) Sinkronisasi penentuan posisi pada peta 100
c) Testing penentuan posisi pada peta

4.12.Sistem Autonomous a) Programming

navigasi tahap awal b) Sinkronisasi Autonomous navigasi tahap | 100
c) Testing Autonomous navigasi tahap |

4.13. Pemograman  visual a) Programming

odometry menggunakan kamera b) Sinkronisasi 100

depth sensor c) Testing

4.14. Sistem pembuatan peta a) Programming

linkungan robot dengan vizual b) Sinkronisasi 100

odometry menggunakan kamera c) Testing

depth sensor

4.15. Sistem Penentuan posisi a) Programming 100

pada peta b) Sinkronisasi
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dengan vizual odometry
menggunakan kamera depth

sensor

c) Testing

4.16. Penyempurnaan Sistem

a) Programming

Autonomous navigasi b) Sinkronisasi 100
c) Testing

4.17. Kontrol navigasi robot a) Programming

dengan joystick untuk Mode b) Sinkronisasi 100

Manual c) Testing

Assembly Program Robot Assembly Program Robot

5.1. Build and design GUI sistem | a) Programming

pemetaan robot b) Sinkronisasi 100
c) Testing

5.2. Build and design GUI sistem | a) Programming

penentuan posisi robot b) Sinkronisasi 100
c) Testing

5.3. Build and design GUI sistem | a) Programming

navigasi robot b) Sinkronisasi 100
c) Testing

5.4. Build and design GUI | a) Programming

operator robot b) Sinkronisasi 100
c) Testing

5.5. Assembly GUI  sistem | a) Programming

pemetaan robot dengan program | b) Sinkronisasi 100

pemetaan robot dan kendali | c) Testing

joystick

5.6. Assembly GUI sistem | a) Programming

penentuan posisi robot dengan | b) Sinkronisasi 100

program penentuan posisi robot | c) Testing

dan kendali joystick

5.7. Assembly GUI sistem | a) Programming

navigasi robot dengan program | b) Sinkronisasi 100

navigasi autonomous

c) Testing
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5.8. Assembly GUI operator

a) Programming

dengan sistem komunikasi robot | b) Sinkronisasi 100
c) Testing
5.9. Sinkronisasi antara operator | a) Programming
dan robot b) Sinkronisasi 100
c) Testing
5.10. Pengujian seluruh sistem a) Programming
b) Sinkronisasi 100
c) Testing
5 Tahap Sistem Elektrik Robot | Tahap Sistem Elektrik Robot
5.1.Motor Listrik a) Menentukan spesifikasi motor listrik
b) Pembelian motor listrik 100
c) Assembly motor listrik
5.2.Driver Motor Listrik a) Menentukan spesifikasi driver motor listrik
b) Pembelian driver motor listrik 100
c) Assembly driver motor listrik
5.3.Battery a) Menentukan spesifikasi battery
b) Pembuatan battery 100
c) Assembly battery
6 Tahap Sistem Energi Robot Tahap Sistem Energi Robot
6.1.Power Supply a) Menentukan spesifikasi power supply
b) Pembelian power supply 100
c) Assembly power supply
Tabel 4.2. Luaran yang dicapai
@ INDIKATOR KINERJA | PROGRES CAPAIAN IK/LUARAN
(IK)/LUARAN DESKRIPSI %
1 Sistem Mekanik Sistem Mekanik
1.1 | Rangka Robot KECE G3 Unit rangka robot 100
1.2 | Chassis Robot KECE G3 Unit chassis robot 100
1.3 | Body Robot KECE G3 Unit body robot 100
1.4 | Roda Robot KECE G3 Unit roda robot 100
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2 Sistem Komunikasi Alat Kesehatan | Sistem Komunikasi Alat Kesehatan
2.1 | Komunikasi 1 device alkes 1 oximeter | Unit komunikasi device alkes dengan Mini 100
dengan Mini PC PC
2.2 | Komunikasi 2 devices alkes 2 ) o o
) ~ | Unit komunikasi device alkes dengan Mini
oximeter 2 thermogun dengan Mini oC 100
PC
2.3 | Komunikasi 2 devices alkes 1
oximeter, 1 thermogun, 1 | Unit komunikasi device alkes dengan Mini 100
sphygmomanometer, 1 infus level | PC
dengan Mini PC
2.4 | Build and Design Graphic User | Desain Graphic User Interface (GUI) 100
Interface (GUI) devices pasien devices pasien
2.5 | Sinkronisasi Graphic User Interface
(GUI) dengan Komunikasi 2 devices | o )
_ Sinkronisasi Graphic User Interface (GUI)
alkes 1 oximeter, 1 thermogun, 1 o 100
] alkes dengan Mini PC
sphygmomanometer, 1 infus level
dengan Mini PC
2.6 | Komunikasi Mini PC (devices pasien) | Komunikasi Mini PC (devices pasien) 100
dengan Dekstop Operator via Wifi dengan Dekstop Operator via Wifi
2.7 | Build and Design Graphic User | Build and Design Graphic User Interface 100
Interface (GUI) operator (GUI) operator
2.8 | Sinkronisasi Graphic User Interface | o )
o Sinkronisasi Graphic User Interface (GUI)
(GUI) dengan Komunikasi Mini PC S )
) _ dengan Komunikasi Mini PC (devices | 100
(devices pasien) dengan Dekstop ) o
- pasien) dengan Dekstop Operator via Wifi
Operator via Wifi
2.9 | Sinkronisasi komunikasi Wifi dengan | Sinkronisasi komunikasi Wifi dengan
Local Database berupa file excel | Local Database berupa file excel setiap | 100
setiap device pasien device pasien
2.10 | Assembly dan pengujuan semua ]
Assembly dan pengujuan semua program | 100
program
3 Sistem Komunikasi Robot Sistem Komunikasi Robot
3.1 | Komunikasi Video 1 kamera yang | Unit komunikasi video 1 kamera yang 100

digunakan untuk interaksi operator

digunakan untuk interaksi operator dengan
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dengan pasien antara Mini PC robot

dengan dekstop operator via Wifi

pasien antara Mini PC robot dengan

dekstop operator via Wifi

3.2 | Komunikasi video 2 kamera navigasi | Unit komunikasi video 2 kamera navigasi
antara Mini PC robot dengan dekstop | antara Mini PC robot dengan dekstop | 100
operator via Wifi operator via Wifi

3.3 | Komunikasi video kamera dan ) o

o ] Unit komunikasi video kamera dan kamera
kamera navigasi yang digunakan o ) ] )
) ) navigasi yang digunakan untuk interaksi
untuk interaksi operator dengan ) o 100
. o operator dengan pasien antara Mini PC
pasien antara Mini PC robot dengan o
o robot dengan dekstop operator via Wifi
dekstop operator via Wifi
3.4 | Komunikasi suara antara Mini PC o o
| Komunikasi suara antara Mini PC robot
robot dengan dekstop operator via o 100
- dengan dekstop operator via Wifi
Wifi

3.5 | Assembly komunikasi video dan | Assembly unit komunikasi video dan suara
suara antara Mini PC robot dengan | antara Mini PC robot dengan dekstop | 100
dekstop operator via Wifi operator via Wifi

3.6 | Komunikasi data sebagai instruksi | Komunikasi data sebagai instruksi robot
robot antara Mini PC robot dengan | antara Mini PC robot dengan dekstop | 100
dekstop operator via Wifi operator via Wifi

4 Sistem Kontrol Robot Sistem Kontrol Robot

4.1 | Tes Jalan Protype Robot Unit prototipe awal untuk uji jalan 100

4.2 | Tes Data Sensor Gyroscope Unit sensor gyroscope 100

4.3 | Tes PID Motor Unit PID Motor 100

4.4 | Tes Data Sensor IMU Unit sensor IMU 100

4.5 | Visualisasi LIDAR Unit Sensor LIDAR 100

4.6 | Visualisasi Data Sensor IMU Unit sensor IMU 100

4.7 | Tes GUI yang akan di convert ke | Unit GUI 100
Aplikasi

4.8 | Tes data Odometry Robot Unit Odometry 100

4.9 | Visualisasi data Odometry pada RViz | Unit Odometry 100

4.10 | Sistem Pembuatan peta lingkungan | Unit mapping 100

robot
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4.11 | Sistem Penentuan posisi pada peta Unit mapping 100

4.12 | Sistem Autonomous navigasi tahap | Unit navigasi autonomous robot 100
awal

4.13 | Pemograman visual odometry | Pemograman visual odometry 100
menggunakan kamera depth sensor menggunakan kamera depth sensor

4.14 | Sistem pembuatan peta linkungan | Sistem pembuatan peta linkungan robot
robot dengan vizual odometry | dengan vizual odometry menggunakan | 100
menggunakan kamera depth sensor kamera depth sensor

4.15 | Sistem Penentuan posisi pada peta Sistem Penentuan posisi pada peta dengan
dengan vizual odometry | vizual odometry menggunakan kamera | 100
menggunakan kamera depth sensor depth sensor

4.16 | Penyempurnaan Sistem Autonomous | Penyempurnaan  Sistem  Autonomous 100
navigasi navigasi

4.17 | Kontrol navigasi robot dengan | Kontrol navigasi robot dengan joystick 100
joystick untuk Mode Manual untuk Mode Manual

5 Sistem Elektrik Robot Tahap Sistem Elektrik Robot

5.1 | Motor Listrik Unit motor listrik 100

5.2 | Driver Motor Listrik Unit driver motor listrik 100

5.3 | Battery Unit battery 100

6 Sistem Energi Robot Sistem Energi Robot

6.1 | Power Supply Unit Power Supply 100
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BAB 5.PENUTUP

5.1

5.2.

5.3.

Kesimpulan

Sistem autonomous pada robot asisten paramedis KECE G3 telah diterapkan dan diuji
coba. Saat uji coba berlangsung protokol komunikasi antara device pada pasien dan
aplikasi operator, banyak sekali data yang harus di proses pada aplikasi operator, seperti
pembagian data ke setiap pasien yang bisa menampung banyak data pasien pada aplikasi
operator.

Saran

Pelaksanaan kinerja riset dan / atau inovasi ini telah di plot sesuai dengan jadwal pelaksaan
tim pelaksana. Ada beberapa resiko yang dapat terjadi seperti : 1)Tidak mencapai target
dari waktu yang ditentukan, 2)Terjadi malfunction pada performa robot dikarenakan
sistem error atau human error. Untuk meminalisir resiko tersebut maka diperlukan

sinergitas tim yang solid agar target pekerjaan dicapai sesuai waktu yang ditentukan.
Rencana Selanjutnya

Pengoptimalan lebih dalam protokol dan proses pemilahan data alat kesehatan, agar efisien

dan cepat.
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LAMPIRAN MONEV KEMAJUAN
(Dokumentasi Progress Pekerjaan Riset dan / atau Inovasi)

1. Progress Sistem Mekanik

Progress Sistem Mekanik

Chasis Robot Assembly motor & roda

Body depan Robot

Rangka - Body — Chassis telah di assembly

Gambar 1. Progress Sistem Mekanik
2. Progress Sistem Komunikasi (Video Call) Robot

Progress Sistem Komunikasi (Video Call) Robot

Programming

Gambar 2. Progress Sistem Komunikasi (Video Call) Robot
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3. Progress Sistem Komunikasi Alat Ukur Medis

Komunikasi 1 device alkes oximeter

Gambar 3. Progress Sistem Komunikasi Alat Ukur Medis
4. Progress Sistem Kontrol Robot

e Uji jalan skala chassis

Progress Sistem Kontrol Robot — Uji Jalan Skala Chassis

Sistem Autonomous Navigasi

Gambar 4. Progress sistem kontrol robot — uji jalan skala chassis
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e Visualisasi sensor LIDAR

Progress Sistem Kontrol Robot — Visualisasi LIDAR

?
s
W
]
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L

Visualisasi LIDAR

Gambar 5. Progress sistem kontrol robot — visualisasi sensor LIDAR
¢ Sistem mapping Robot

Sistem Mapping

Gambar 6. Progress sistem mapping robot
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LAMPIRAN MONEV AKHIR

Progress Pekerjaan kegiatan riset dan / atau inovasi
1. Assembly komponen telah tercapai 100% seperti gambar dibawah ini

Sensor LIDAR

Omni wheel
Seluruh komponen robot (mekanik, Sensor Lidar dan Omni wheel telah di Battery dan inverter telah di-assembly
elektrik, komunikasi, kontrol telah di assembly pada robot

assembly

Robot operator

Layar Monitor
Kamera komunikasi
Chassis robot
Speaker Harman Kardon

Kamera depan
Kamera belakang

Scket charger (untuk sistem &
battery)

COP signal beacon
Lampu UV sterilisasi

Panel indikator kefistrikan sistem
robot dan indikator battery

Nampan akrilik
Mini PC Intel NUC
Sensor LIDAR
Omni Wheel

Battery

Gambar 3.2 Seluruh unit komponen mekanik, komunikasi, elektrik dan kontrol robot
telah di assembly
2. Assembly Program GUI robot operator
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Gambar 3.3. Assembly program GUI robot operator

38



3. Assembly Program GUI perangkat monitoring
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Gambar 3.4. Assembly program GUI perangkat monitoring

4. Setting posisi navigasi robot untuk mengelai linkungan sekitarnya
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Gambar 3.5. Setting posisi navigasi robot untuk mengelai linkungan sekitarnya

5. Uji fungsi Robot dengan mode Autonomous

Gambar 3.6. uji fungsi sistem pemetaan ruangan
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Gambarr 3.7. uji fungsi sistem navigasi dan komunikasi robot

. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien covid-19)
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Kamar 01-A

B info Pasien R\ Suhu Badan s Saturasi Oksigen

pacores I

Info Pasien

Gambar 3.8 Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien covid-
19)
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PATIENT'S HEALTH MONITORING 20 pdp #movesr
- s

Gambar 3.8. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien
covid-19)
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