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ABSTRAK

Penelitian ini mengembangkan dua jenis robot untuk mendukung partisipasi
dalam Kontes Robot Indonesia (KRI), yaitu robot bawah air otonom (KRBAI) dan
robot pencari serta penyelamat (KRSRI). Robot KRBAI dirancang untuk
melakukan navigasi dan pengambilan objek secara mandiri menggunakan teknologi
image processing berbasis algoritma YOLO v5, yang mencakup klasifikasi,
segmentasi, deteksi tepi, dan filtering. Pengembangan difokuskan pada peningkatan
akurasi deteksi dan manuver melalui optimalisasi sistem pengendalian dan sensor.
Sementara itu, robot KRSRI dirancang untuk mendukung proses evakuasi korban
di area pasca-gempa. Robot ini menggunakan metode Alternating Tripod Gait
untuk menjaga stabilitas gerak di medan tidak rata, serta sistem mapping untuk
navigasi otomatis menuju zona aman. Hasil pengembangan menunjukkan bahwa
kedua robot memiliki potensi untuk diterapkan dalam skenario kelautan dan

kebencanaan.

Kata kunci: KRBAI, KRSRI, robot otonom, image processing, YOLO v5, tripod

gait, pencarian dan penyelamatan.
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ABSTRACT

This research develops two types of robots for participation in the Indonesian
Robot Contest (KRI): an autonomous underwater robot (KRBAI) and a search and
rescue robot (KRSRI). The KRBAI robot is designed for autonomous navigation and
object retrieval using image processing technology based on the YOLO v5
algorithm, which includes classification, segmentation, edge detection, and
filtering. The development focuses on improving detection accuracy and
maneuverability through optimized control and sensor systems. Meanwhile, the
KRSRI robot is developed to support victim evacuation in post-earthquake
environments. It employs the Alternating Tripod Gait method for stable movement
on uneven terrain and a mapping system for autonomous navigation to designated
safe zones. The results indicate both robots have strong potential for applications

in maritime and disaster-response scenarios.

Keywords: KRBAI, KRSRI, autonomous robot, image processing, YOLO v5, tripod

gait, search and rescue.
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