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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 

dan Arus Lemah Robot KECE G-3 

100% 

2 Pemutakhiran Unit Komunikasi 

dan Jaringan Robot KECE G-3 

100% 

3 Pemutakhiran Unit Mekanik  

Robot KECE G-3 

100% 

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 
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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  

 

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

 

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 :  
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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. 
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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. Bačík, 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 

dari 0,5 derajat, dan perpindahan parameter ekstrinsik mencapai level milimeter. 

  

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 

dapat digunakan untuk mendapatkan lokasi penerima. 

 

 

Gambar 2.5. Mobile robot with custom sensor platform 
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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. 

 

 

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. 

 

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 × 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%. 
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2.2. Kebaruan Riset dan Inovasi 

Berikut ini adalah roadmap penelitian serta novelty riset dan inovasi 

 

Gambar 2.8. Roadmap penelitian 

Robot KECE generasi 3 merupakan pengembangan dari generasi sebelumnya yaitu 

generasi 1 dan 2. Berikut ini adalah diagram pengembangannya 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.9. Diagram pengembangan generasi Robot KECE asisten paramedis 
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Kebaruan riset dan inovasi dapat dilihat pada gambar dibawah ini 

 

 

 

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 

 

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 

 

 

 

 

 

 

 

 



13 
 

Kemudian untuk jadwal pelaksanaan yang sudah di plot oleh tim pelaksana adalah sebagai 

berikut 

Tabel 3.1. Jadwal pelaksanaan kegiatan 

 

 

Progress Pekerjaan kegiatan riset dan / atau inovasi 

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

 

 

Gambar 3.5. Setting posisi navigasi robot untuk mengelai linkungan sekitarnya 

 

5. Uji fungsi Robot dengan mode Autonomous 
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Gambar 3.6. uji fungsi sistem pemetaan ruangan 
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Gambarr 3.7. uji fungsi sistem navigasi dan komunikasi robot 

 

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

 

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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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 

NO RENCANA KEGIATAN 
PROGRES CAPAIAN RENCANA KEGIATAN 

DESKRIPSI % 

1 Tahap Mekanik Robot  Tahap Mekanik Robot  

 1.1. Rangka Atas Robot 

KECE G3  

a) Desain Rangka Atas  Robot   

b) Manufaktur  Rangka Atas Robot  

c) Assembly Rangka Atas Robot  

100 

 1.2. Cover / Body  Atas 

Robot KECE G3 

a) Desain cover/body atas Robot  

b) Manufaktur Laser Cutting cover/body atas 

Robot  

c) Stiker cover/body atas Robot 

d) Assembly cover/body atas Robot  

100 

 1.3. Rangka Bawah 

(Chassis)Robot KECE 

G3  

a) Desain rangka bawah (Chassis) Robot  

b) Manufaktur rangka bawah (Chassis) Robot  

c) Assembly rangka bawah (Chassis) Robot 

100 

 1.4. Cover / Body Chassis 

Robot KECE    G3 

a) Desain cover/body chassis Robot  

b) Manufaktur Laser Cutting cover/body 

chassis Robot  

c) Stiker cover/body chassis robot 

d) Assembly cover/body chassis Robot  

100 

 1.5. Roda Robot KECE G3 a) Desain Roda Robot  

b) Assembly Roda Robot  
100 

 Kamera ; Speaker supporting ; 

Rak 

Kamera ; Speaker supporting ; Rak  

 1.6. Cover Kamera Atas 

Robot KECE G3 

a) Desain cover kamera atas 

b) Manufaktur 3D Printing cover kamera atas 

c) Assembly cover kamera atas 

100 

 1.7. Cover Kamera Samping 

Robot KECE G3 

a) Desain cover kamera samping 

b) Manufaktur 3D Printing cover kamera 

samping 

c) Assembly cover kamera samping 

100 
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 1.8. Cover Kamera Depan 

Robot KECE G3 

a) Desain cover kamera depan 

b) Manufaktur 3D Printing cover kamera depan 

c) Assembly cover kamera depan 

100 

 1.9. Dudukan Speaker Robot 

KECE G3 

a) Desain dudukan speaker 

b) Manufaktur 3D Printing dudukan speaker 

c) Assembly dudukan speaker 

100 

 1.10. Rak Akrilik 

Robot KECE G3 

a) Desain rak akrilik 

b) Manufaktur rak akrilik 

c) Assembly rak akrilik 

100 

2 Tahap Sistem Komunikasi Alat 

Kesehatan 

Tahap Sistem Komunikasi Alat Kesehatan  

 2.1. Komunikasi 1 device alkes 1 

oximeter dengan Mini PC 

a) Programming 

b) Sinkronisasi komunikasi 1 device alkes 1 

oximeter dengan Mini PC 

c) Testing komunikasi 1 device alkes 1 

oximeter dengan Mini PC 

100 

 2.2. Komunikasi 2 devices alkes 

2 oximeter 2 thermogun dengan 

Mini PC 

a) Programming 

b) Sinkronisasi Komunikasi 2 devices alkes 2 

oximeter 2 thermogun 

c) Testing Komunikasi 2 devices alkes 2 

oximeter 2 thermogun 

100 

 2.3. Komunikasi 2 devices alkes 

1 oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus 

level dengan Mini PC 

a) Programming 

b) Sinkronisasi Komunikasi 2 devices alkes 1 

oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus level dengan 

Mini PC 

c) Testing  2 devices alkses 1 oximeter, 1 

thermogun, 1 sphygmomanometer, 1 infus 

level dengan Mini PC 

100 

 2.4. Build and Design Graphic 

User Interface (GUI) devices 

pasien 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 
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 2.5. Sinkronisasi Graphic User 

Interface (GUI) dengan 

Komunikasi 2 devices alkes 1 

oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus 

level dengan Mini PC 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing dan sinkronisasi Graphic User 

Interface (GUI) Komunikasi 4 devices alkes 

1 oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus level dengan 

Mini PC. 

100 

 2.6. Komunikasi Mini PC 

(devices pasien) dengan Dekstop 

Operator via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing Komunikasi Mini PC dengan 

Dekstop Operator via Wifi 

100 

 2.7. Build and Design Graphic 

User Interface (GUI) operator 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 2.8. Sinkronisasi Graphic User 

Interface (GUI) dengan 

Komunikasi Mini PC (devices 

pasien) dengan Dekstop Operator 

via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 100 

 2.9. Sinkronisasi komunikasi 

Wifi dengan Local Database 

berupa file excel setiap device 

pasien. 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

 2.10. Assembly dan pengujuan 

semua program 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

3 Tahap Sistem Komunikasi 

Robot 

Tahap Sistem Komunikasi Robot 
 

 3.1.Komunikasi Video 1 kamera 

yang digunakan untuk interaksi 

operator dengan pasien antara 

Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi komunikasi video 

c) Testing komunikasi video 100 
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 3.2. Komunikasi video 2 kamera 

navigasi antara Mini PC robot 

dengan dekstop operator via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 3.3. Komunikasi video kamera 

dan kamera navigasi yang 

digunakan untuk interaksi 

operator dengan pasien antara 

Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi. 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

 3.4. Komunikasi suara antara 

Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 3.5. Assembly komunikasi video 

dan suara antara Mini PC robot 

dengan dekstop operator via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 3.6. Komunikasi data sebagai 

instruksi robot antara Mini PC 

robot dengan dekstop operator 

via Wifi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

4 Tahap Sistem Kontrol Robot Tahap Sistem Kontrol Robot  

 4.1.Tes Jalan Protype Robot a) Programming 

b) Sinkronisasi manuver prototipe robot 

c) Testing pergerakan prototipe robot 

100 

 4.2.Tes Data Sensor Gyroscope a) Programming 

b) Sinkronisasi data sensor gyroscope 

c) Testing data sensor gyroscope 

100 

 4.3.Tes PID Motor a) Programming 

b) Sinkronisasi PID Motor 

c) Testing data PID Motor 

100 

 4.4.Tes Data Sensor IMU a) Programming 

b) Sinkronisasi Data Sensor IMU 

c) Testing data sensor IMU 

100 

 4.5.Visualisasi LIDAR a) Programming 100 
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b) Sinkronisasi visualisasi LIDAR 

c) Testing  LIDAR 

 4.6.Visualisasi Data Sensor IMU a) Programming 

b) Sinkronisasi visualisasi data sensor IMU 

c) Testing data sensor IMU 

100 

 4.7.Tes GUI yang akan di 

convert ke Aplikasi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi GUI 

c) Testing GUI 

100 

 4.8.Tes data Odometry Robot a) Programming 

b) Sinkronisasi odometry robot 

c) Testing odometry robot 

100 

 4.9.Visualisasi data Odometry 

pada RViz 

a) Programming 

b) Sinkronisasi visualisasi data odometry pada 

Rviz 

c) Testing visualisasi data odometry pada Rviz 

100 

 4.10.Sistem Pembuatan peta 

lingkungan robot  

a) Programming 

b) Sinkronisasi peta lingkungan 

c) Testing peta lingkungan 

100 

 4.11.Sistem Penentuan posisi 

pada peta 

 

a) Programming 

b) Sinkronisasi penentuan posisi pada peta 

c) Testing penentuan posisi pada peta 

100 

 4.12.Sistem Autonomous 

navigasi tahap awal 

a) Programming 

b) Sinkronisasi Autonomous navigasi tahap I 

c) Testing Autonomous navigasi tahap I 

100 

 4.13. Pemograman visual 

odometry menggunakan kamera 

depth sensor 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 4.14. Sistem pembuatan peta 

linkungan robot dengan vizual 

odometry menggunakan kamera 

depth sensor 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

 4.15. Sistem Penentuan posisi 

pada peta 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 
100 
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dengan vizual odometry 

menggunakan kamera depth 

sensor 

c) Testing 

 4.16. Penyempurnaan Sistem 

Autonomous navigasi 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 4.17. Kontrol navigasi robot 

dengan joystick untuk Mode 

Manual 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

5 Assembly Program Robot Assembly Program Robot  

 5.1. Build and design GUI sistem 

pemetaan robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.2. Build and design GUI sistem 

penentuan posisi robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.3. Build and design GUI sistem 

navigasi robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.4. Build and design GUI 

operator robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.5. Assembly GUI  sistem 

pemetaan robot dengan program 

pemetaan robot dan kendali 

joystick 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

 5.6. Assembly GUI sistem 

penentuan posisi robot dengan 

program penentuan posisi robot 

dan kendali joystick 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 
100 

 5.7. Assembly GUI sistem 

navigasi robot dengan program 

navigasi autonomous  

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 
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 5.8. Assembly GUI operator 

dengan sistem komunikasi robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.9. Sinkronisasi antara operator 

dan robot 

a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

 5.10. Pengujian seluruh sistem a) Programming 

b) Sinkronisasi 

c) Testing 

100 

5 Tahap Sistem Elektrik Robot Tahap Sistem Elektrik Robot  

 5.1.Motor Listrik  a) Menentukan spesifikasi motor listrik 

b) Pembelian motor listrik 

c) Assembly motor listrik 

100 

 5.2.Driver Motor Listrik a) Menentukan spesifikasi driver motor listrik 

b) Pembelian driver motor listrik 

c) Assembly driver motor listrik 

100 

 5.3.Battery  a) Menentukan spesifikasi battery 

b) Pembuatan battery 

c) Assembly battery 

100 

6 Tahap Sistem Energi Robot  Tahap Sistem Energi Robot   

 6.1.Power Supply  a) Menentukan spesifikasi power supply 

b) Pembelian power supply 

c) Assembly power supply 

100 

 

Tabel 4.2. Luaran yang dicapai 

NO 
INDIKATOR KINERJA 

(IK)/LUARAN 

PROGRES CAPAIAN 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 

dengan Mini PC 

Unit komunikasi device alkes dengan Mini 

PC 
100 

2.2 Komunikasi 2 devices alkes 2 

oximeter 2 thermogun dengan Mini 

PC 

Unit komunikasi device alkes dengan Mini 

PC 
100 

2.3 Komunikasi 2 devices alkes 1 

oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus level 

dengan Mini PC 

Unit komunikasi device alkes dengan Mini 

PC 
100 

2.4 Build and Design Graphic User 

Interface (GUI) devices pasien 

Desain Graphic User Interface (GUI) 

devices pasien 
100 

2.5 Sinkronisasi Graphic User Interface 

(GUI) dengan Komunikasi 2 devices 

alkes 1 oximeter, 1 thermogun, 1 

sphygmomanometer, 1 infus level 

dengan Mini PC 

Sinkronisasi Graphic User Interface (GUI) 

alkes dengan Mini PC 
100 

2.6 Komunikasi Mini PC (devices pasien) 

dengan Dekstop Operator via Wifi 

Komunikasi Mini PC (devices pasien) 

dengan Dekstop Operator via Wifi 
100 

2.7 Build and Design Graphic User 

Interface (GUI) operator 

Build and Design Graphic User Interface 

(GUI) operator 
100 

2.8 Sinkronisasi Graphic User Interface 

(GUI) dengan Komunikasi Mini PC 

(devices pasien) dengan Dekstop 

Operator via Wifi 

Sinkronisasi Graphic User Interface (GUI) 

dengan Komunikasi Mini PC (devices 

pasien) dengan Dekstop Operator via Wifi 

100 

2.9 Sinkronisasi komunikasi Wifi dengan 

Local Database berupa file excel 

setiap device pasien 

Sinkronisasi komunikasi Wifi dengan 

Local Database berupa file excel setiap 

device pasien 

100 

2.10 Assembly dan pengujuan semua 

program 
Assembly dan pengujuan semua program 100 

3 Sistem Komunikasi Robot Sistem Komunikasi Robot  

3.1 Komunikasi Video 1 kamera yang 

digunakan untuk interaksi operator 

Unit komunikasi video 1 kamera yang 

digunakan untuk interaksi operator dengan 
100 
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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 

antara Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

Unit komunikasi video 2 kamera navigasi 

antara Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

100 

3.3 Komunikasi video kamera dan 

kamera navigasi yang digunakan 

untuk interaksi operator dengan 

pasien antara Mini PC robot dengan 

dekstop operator via Wifi 

Unit komunikasi video kamera dan kamera 

navigasi yang digunakan untuk interaksi 

operator dengan pasien antara Mini PC 

robot dengan dekstop operator via Wifi 

100 

3.4 Komunikasi suara antara Mini PC 

robot dengan dekstop operator via 

Wifi 

Komunikasi suara antara Mini PC robot 

dengan dekstop operator via Wifi 
100 

3.5 Assembly komunikasi video dan 

suara antara Mini PC robot dengan 

dekstop operator via Wifi 

Assembly unit komunikasi video dan suara 

antara Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

100 

3.6 Komunikasi data sebagai instruksi 

robot antara Mini PC robot dengan 

dekstop operator via Wifi 

Komunikasi data sebagai instruksi robot 

antara Mini PC robot dengan dekstop 

operator via Wifi 

100 

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 

Aplikasi 

Unit GUI 
100 

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 

robot 

Unit mapping 
100 
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4.11 Sistem Penentuan posisi pada peta Unit mapping 100 

4.12 Sistem Autonomous navigasi tahap 

awal 

Unit navigasi autonomous robot 
100 

4.13 Pemograman visual odometry 

menggunakan kamera depth sensor 

Pemograman visual odometry 

menggunakan kamera depth sensor 
100 

4.14 Sistem pembuatan peta linkungan 

robot dengan vizual odometry 

menggunakan kamera depth sensor 

Sistem pembuatan peta linkungan robot 

dengan vizual odometry menggunakan 

kamera depth sensor 

100 

4.15 Sistem Penentuan posisi pada peta 

dengan vizual odometry 

menggunakan kamera depth sensor 

Sistem Penentuan posisi pada peta dengan 

vizual odometry menggunakan kamera 

depth sensor 

100 

4.16 Penyempurnaan Sistem Autonomous 

navigasi 

Penyempurnaan Sistem Autonomous 

navigasi 
100 

4.17 Kontrol navigasi robot dengan 

joystick untuk Mode Manual 

Kontrol navigasi robot dengan joystick 

untuk Mode Manual 
100 

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. 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. 

5.2. 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. 

 

5.3. Rencana Selanjutnya 

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

dan cepat. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



33 
 

DAFTAR PUSTAKA 

 

Amsters, R., Demeester, E., Stevens, N., & Slaets, P. (2021). Calibration of visible light 

positioning systems with a mobile robot. Sensors, 21(7), 1–25. 

https://doi.org/10.3390/s21072394 

 

Bačík, J., Tkáč, P., Hric, L., Alexovič, S., Kyslan, K., Olexa, R., & Perduková, D. (2020). 

Phollower—the universal autonomous mobile robot for industry and civil environments with 

COVID-19 germicide addon meeting safety requirements. Applied Sciences (Switzerland), 

10(21), 1–16. https://doi.org/10.3390/app10217682 

 

Follmann, A., Schollemann, F., Arnolds, A., Weismann, P., Laurentius, T., Rossaint, R., & 

Czaplik, M. (2021). Reducing Loneliness in Stationary Geriatric Care with Robots and Virtual 

Encounters — A Contribution to the COVID-19 Pandemic. 

 

Ramalingam, B., Yin, J., Elara, M. R., Tamilselvam, Y. K., Rayguru, M. M., Muthugala, M. 

A. V. J., & Gómez, B. F. (2020). A human support robot for the cleaning and maintenance of 

door handles using a deep-learning framework. Sensors (Switzerland), 20(12), 1–18. 

https://doi.org/10.3390/s20123543 

 

Sivanantham, V., Vu Le, A., Shi, Y., Elara, M. R., & Sheu, B. J. (2021). Adaptive floor cleaning 

strategy by human density surveillance mapping with a reconfigurable multi-purpose service 

robot. Sensors, 21(9). https://doi.org/10.3390/s21092965 

 

Zhou, L., Wang, Y., Liu, Y., Zhang, H., Zheng, S., Zou, X., & Li, Z. (2021). A tightly-coupled 

positioning system of online calibrated rgb-d camera and wheel odometry based on se(2) plane 

constraints. Electronics (Switzerland), 10(8). https://doi.org/10.3390/electronics10080970  

 

 

 

 

 

 

 

https://doi.org/10.3390/s21072394
https://doi.org/10.3390/app10217682
https://doi.org/10.3390/s20123543
https://doi.org/10.3390/s21092965
https://doi.org/10.3390/electronics10080970


34 
 

LAMPIRAN MONEV KEMAJUAN 

(Dokumentasi Progress Pekerjaan Riset dan / atau Inovasi) 

1. Progress Sistem Mekanik 

 

 

Gambar 1. Progress Sistem Mekanik 

2. Progress Sistem Komunikasi (Video Call) Robot 

 

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

 

 

Gambar 3. Progress Sistem Komunikasi Alat Ukur Medis 

4. Progress Sistem Kontrol Robot 

 Uji jalan skala chassis 

 

Gambar 4. Progress sistem kontrol robot – uji jalan skala chassis 
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 Visualisasi sensor LIDAR 

 

Gambar 5. Progress sistem kontrol robot – visualisasi sensor LIDAR 

 Sistem mapping Robot 

 

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 

 

 

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 
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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 

 

6. 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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Gambar 3.8. Uji fungsi Monitoring device (Perangkat monitoring kesehatan pasien 

covid-19) 

 

7. Seminar Nasional 

 

Gambar 3.9. Seminar nasional 
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8. Seminar Internasional 

 

Gambar 3.10. Seminar internasional 

 




