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IMPLEMENTATION OF THE ROBOT TREE CLIMBER FOR THE FRONT 
FOOT LOCKING POSITION USING ANDROID WITH THE INTERNET OF 

THINGS METHOD AT BORDER POSTS 
 

Abstract: In the military field, weapons are an important element in carrying out their main tasks. To 
support the task of the operation, it is necessary to have weapons and reconnaissance equipment so that 
the implementation of the operation task is successful and does not harm material and personnel. This 
Tree Climber robot has a remote reconnaissance function by having the ability to climb trees and the 
robot is installed with a camera as reconnaissance on the operating field. The operating field usually has 
large and tall trees, therefore it is very profitable for soldiers to carry out reconnaissance from afar. by 
monitoring the field of operation from the soldier's post using Android. The camera can monitor day and 
night. This robot has two legs which have different functions. In connection with the research method 
used is a quantitative experimental method. Each leg of this robot has a DC motor to control the functions 
of the front and rear legs. The motor and camera of this robot are controlled by the Rasberry Pi 3 and 
Arduino Mega controllers. When this robot is working there is a duty to grip and also go up and down to 
find out the position of the distance on each front and back leg. The Tree Climber robot has a good climb 
on tree types and the robot test has good and accurate results. 
 

 
Keywords: Robot Tree Climber, Rasberry PI 3, Android. 

 
Absrak: Dalam bidang militer persenjataan merupakan unsur yang penting dalam melaksanakan tugas 
pokok. Untuk mendukukung tugas operasi tersebut perlu adanya alat persenjataan dan juga pengintaian 
agar pelaksaaan tugas operasi berhasil dan tidak merugikan materil dan personel. Robot Tree Climber ini 
memiliki fungsi pengintaian dari jarak jauh dengan memiliki kemampuan memanjat pohon dan robot 
tersebut di pasang kamera sebagai pengintaiaan pada medan operasi.Medan operasi biasanya terdapat 
pohon - pohon besar dan tinggi, maka dari itu sangat menguntungkan untuk tugas prajurit melaksakan 
pengintaian dari jauh dengan cara memonitoring medan operasi dari pos prajurit dengan menggunakan 
android. Pada kamera tersebut dapat memonitoring pada siang maupun malam hari. Robot ini memiliki dua 
kaki dimana memiliki fungsi berbeda. Berkaitan dengan metode penelitian yang digunakan adalah metode 
kuantitatif ekperimen. Di setiap kaki robot ini memiliki motor DC untuk mengontrol fungsi kaki depan 
maupun kaki belakang. Motor dan kamera robot ini dikendalikan oleh kontroler Rasberry Pi 3 dan Arduino 
Mega. Pada saat robot ini bekerja ada yang bertugas sebagai mencengkram dan juga naik maupun turun 
untuk mengetahui posisi jarak di setiap kaki depan maupun belakang. Robot Tree Climber memiliki panjat 
yang baik di jenis pohon dan pengujian robot tersebut memiliki hasil yang baik dan akurat.  
 
Kata kunci: Robot Tree Climber, Rasberry PI 3, Android. 
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I. PENDAHULUAN 

 

 Kemajuan teknologi di bidang militer dari 

masa ke masa terus berkembang dan 

pastinya lebih canggih. (Wirawan et al., 

2020). Kemajuan teknologi tersebut agar 

mempermudah khususnya di TNI AD dalam 

melaksanakan tugas pengamanan dan 

keutuhan NKRI. (PI, n.d.). Khususnya di 

jajaran TNI AD memiliki inovasi prajurit TNI 

AD dalam membuat alusista dan teknologi 

yang bisa membantu dalam tugas operasi di 

perbatasan. Dalam tugas pengamanan dan 

operasi tersebut diperlukan alat agar prajurit 

TNI AD pada melaksanakan tugas 

pengamanan dan pengintaian berhasil dan 

tidak merugikan personil maupun 

materil.(Prayogo et al., 2021)  

 Operasi pada penugasan perbatasan 

tersebut merupakan operasi yang dilakukan 

pada suatu tempat yang dimana terjadi tidak 

di inginkan seperti di pegunungan dan hutan 

dan pada saat itu juga terjadi kontak senjata 

yang biasanya mengorbankan jiwa personil 

dan materil (Fathul et al., 2019). Kerugian 

personil dan materil tersebut disebabkan 

oleh kurangnya ketidaksiapan prajurit dalam 

melaksanakan operasi pada tugas di 

perbatasan  dalam melaksanakan patroli 

pengamanan dan juga pengintaian. 

Biasanya ancaman pada tugas patroli dalam 

pengamanan dan pengintaian tersebut, 

dilakukan pada medan yang tertutup di 

daerah pepohonan dan dataran tinggi yang 

sangat menguntungkan bila terjadinya 

kontak senjata.  

 Maka dari itu, penulis memberikan solusi 

untuk membantu dalam tugas patroli dalam 

pengamanan dan pengintaian di daerah 

perbatasan agar tidak terjadi kerugian 

personil maupun materil TNI AD. Dengan 

menggunakan suatu alat yaitu robot Tree 

Climber yang bisa beroperasi di daerah 

pepohonan hutan dan sangat 

menguntungkan bagi prajurit TNI AD 

melaksanakan tugas operasi di perbatasan 

dan juga pada saat pengamanan di pos 

tersebut dapat terpantau dan monitoring 

dalam pelaksanaan tugas operasi di 

perbatasan. Robot ini memiliki kamera yang 

bisa memantau atai mengintai dan di 

kendalikan melalui android pada saat robot 

tersebut di aktifkan. Robot Tree Climber ini 

digunakan pada sistem operasi jarak jauh 

agar memaksimalkan dalam mengetahui 

gerak musuh dan melumpuhkan kondisi 

pertahahan musuh.  

 

II. METODE PENELITIAN 

 

 Metode yang digunakan pada 

penelitian ini adalah metode kuantitatif 

eksperimen. Penelitian kuantitatif 
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eksperimen ini dilakukan untuk menguji alat 

atau robot pada alat tersebut yaitu Robot 

Tree Climber.. Pengumpulan data kuantitatif 

berguna untuk memudahkan dalam 

perbandingan sistem kontrol dan sistem 

eksperimen, sehingga menghasilkan data 

yang akurat. Adapun ciri - ciri karakteristik 

dari penelitian eksperimental, yaitu: variabel-

veniabel maupun kondisi eksperimen yang 

diatur secara valid, baik dalam pengujian 

kontrol, manipulasi langsung, maupun 

acak(Sulasmi et al., 2021). 

 Penelitian ini dilakukan di 

Laboratorium Elektronika Poltekad 

Kodiklatad yakni selama 6 Bulan (November 

2021 – April 2022).  

 Berikut adalah komponen 

komponen pada Robot Tree Climber sebagai 

berikut 

A. Motor DC 

 Sebuah komponen elektromagnetis 

yang mampu merubah daya listrik jadi daya 

mekanik merupakan pengertian dari Motor 

DC atau Motor listrik. (Hartlambang et al., 

2017). Motor DC dikatakan dengan Motor 

Arus Searah, yaitu memiliki dua terminal dan 

saling memerlukan tenaga listrik atau DC 

(Direct Current) sehingga mampu 

menggerakanya. Ada 2 (Dua) latar belakang 

prinsip dasar kinerja motor DC. Pertama, 

adanya arus yang melewati konduktor atau 

penghantar. Dimana akan muncul medan 

magnet yang memutari penghantar tersebut. 

Kedua, yaitu gaya pada penghantar mampu 

bergerak dalam magnet. Kemudian saat 

pengaturan tempo dan bagian petunjuk 

melakukan motor dc banyak dipakai  untuk 

aplikasi yang membutuhkan kelincahan 

berputar yang luas seperti pada sebuah 

aplikasi robotik. Dapat dilihat pada gambar  

1. (Wajiansyah, n.d.) 

 

Gambar 1. Motor DC 

 

B. Raspberry Pi 3 

 Komputer dengan papan tunggal 

(single-board circuit; SBC) yang ukurannya 

sebesar kartu Mahasiswa (Barus et al., 

2018) disebut dengan Raspberry Pi atau 

sering disingkat dengan Raspi. Raspberry Pi 

awalnya di kembangkan di Negara Inggris 

(Novrianda Dasmen & ., 2019)  oleh 

Raspberry Pi Foundation yang bertujuan 

untuk membimbing dan memperkenalkan 

dasar-dasar Ilmu Komputer. Raspberry Pi 3 

merupakan turunan ketiga dari Raspberry Pi. 

Berikut bentuk terbaru Raspberry Pi 3 pada 

gambar 2. (Ramli et al., 2018) 
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Gambar 2. Raspberry Pi 3 

 

C. Baterai Li-Po 

 Baterai Lithium Polimer atau Li- Po 

adalah jenis baterai terbaru yang sering 

digunakan diberbagai perangkat elektronika 

dan didalam dunia RC.  Baterai ini telah 

menjadi  pilihan utama oleh konsumen yang 

membutuhkan daya yang lebih besar dan 

jangka waktu lama untuk RC versi pesawat 

dan helikopter. (Hidayat, 2018) 

Ada 3 jenis spesifikasi yang biasanya 

terdapat pada baterai ini yaitu discharge 

rating, capity, cell count.  

 Baterai ini tidak mememakai cairan untuk 

elektrolit akan tetapi memakai elektrolit 

polimer kering yang berupa kumpulan plastik 

film tipis. kumpulan plastic ini ditata berlapis-

lapis antara anoda dan katoda yang 

menimbulkan terjadinya perubahan ion. 

Berikut adalah gambar Baterai Li-Po pada 

Gambar 3. (Himawan et al., 2017) 

 

Gambar 3. Baterai LiPo 

 

D. Android  

 Android merupakan Sistem metode 

berlandas Linux. contohnya handphone dan 

PC. Awalnya peraturan operasi ini 

dibesarkan oleh sebuah industri dibeli oleh 

Goegle pada tahun 2005. Android 

mempersiapkan strategi terbuka kepada 

developer untuk mewujudkan sebuah 

aplikasi. Berikut gambar Android pada 

Gambar 4. (Kurniawan & Simanungkalit, 

2017) 

 

Gambar 4. Android 
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E. Motor Driver L298N 

 Adalah Driver motor yang sangat 

terkenal berfungsi untuk meninjau kecekatan 

dan petunjuk suatu kegiatan motor 

terpenting pada sebuah robot.(Budiyanta et 

al., 2019). Memiliki kelebihan yaitu cukup 

teliti dalam memantau sebuah motor dan 

juga mudah untuk dipantau. (Fikriyah & 

Rohmanu, 2018) 

 Driver L298N tersebut  mampu  

mengontrol dua motor DC dan empat untuk 

menata tempo motor. Rancangan ikatan 

motor L298N dapat ditingkatkan lagi 

komponennya supaya data mampu bekerja 

dengan baik. Yang pertama,  berbentuk 

ikatan regulator terdapat dibagian atas 

rancangan. Yang kedua, merupakan 

susunan pendukung yang  berbentuk driver 

motor yang berupa beberapa dioda. Berikut 

adalah gambar Motor Driver L298N pada 

Gambar 5. (Fikriyah & Rohmanu, 2018).  

 

 

Gambar 5. Motor Driver L298N 

 

F. IoT (Internet of Thing) 

 IoT (Internet of Thing) Kecerdasan 

perangkat tertentu atau device yang bisa 

saling berkomunikasi, saling 

menghubungkan dan melakukan pertukaran 

data menggunakan jaringan internet biasa 

diartikan sebagai IoT (Internet of Things). IoT 

adalah sebuah teknologi komunikasi yang 

memiliki pengendalian komunikasi, saling 

kerjasama antar device dengan hardware, 

dan melakukan komunikasi menggunakan 

jaringan internet. Pada intinya, IoT adalah 

sesuatu ketika manusia saling 

menghubungkan dan tidak dioperasikan oleh 

mereka, namun melalui internet. (Fragastia & 

Rahmad, 2019)  

III. PERANCANGAN SISTEM 

 

 Berikut adalah keseluruhan pembuatan 

sistem pada perancangan Robot tersebut. 

 

A. Blok Diagram 

 

Gambar 6. Blok Diagram Robot Tree 

Climber 

 

Inputan Button masuk ke Rasberry Pi dan 

pada inputan baterai masuk ke Raspberry Pi 
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sebagai power supply. Kemudian Rasberry 

Pi tersebut mengolah data dan outputan 

tersebut berupa Motor DC dan Android. 

Motor DC digerakkan oleh pemograman di 

dalam Rasberry Pi, Motor DC di kontrol oleh 

Button. Android digunakan untuk 

memonitoring hasil olah data dari Rasberry 

Pi. 

 

B. Flowchart  

 Berikut gambar Flowchart Robot Tree 

Climber pada Gambar 7.  

 

 

Dimulai dari Start, setelah itu masuk ke 

inisialisasi. Pada inisialisasi ini yaitu 

mengaktifkan komponen komponen pada 

robot tersebut.. Setalah itu masuk ke baterai, 

bila YA baterai akan menyala jika TIDAK 

kembali ke proses inisialisasi. Jika baterai 

tersebut menyala, maka Rasberry Pi 3 aktif 

dan jika tidak kembali proses awal yaitu 

inisialisasi. Langsung masuk ke proses yaitu 

motor pada bagian kaki depan akan aktif dan 

bergerak. Setelah itu selesai. 

Gambar 7 .Flowchart 

 

C. Desain Alat 

 Berikut gambar Desain Alat Robot Tree 

Climber pada Gambar 8.  

 

 

Gambar 8. Desain Alat 

 

IV. Hasil dan Pembahasan  

 

A. Pengujian Motor DC 

 Prinsip Motor DC ini bekerja 

dengan diberikan putaran rotasi pada Robot 

Tree Climber dan Motor DC tersebut 

diberikan tegangan sumber pada Baterai 

LiPo. Berikut gambar pengujian Motor DC 

Robot Tree Climber pada Gambar 9.  
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Gambar 9. Pengujian Motor DC 

 

B. Pengujian Kontrol Robot Tree Climber 

pada Android  

 Pengujian Android ini bekerja 

sebagai kontrol Robot Tree Climber dengan 

cara memberikan perintah melalui button 

yang dibuat dengan desain pada Androi 

tersebut. (SE, 2017). Berikut gambar 

pengujian Android pada Robot Tree Climber 

pada Gambar 10. 

 

 

Gambar 10. Android 

 

C. Pengujian Keseluruhan 

 

1. Berikut adalah Tabel Percobaan yaitu 

percobaaan pada Motor DC pada Robot 

Tree Climber sebagai berikut 

 

 

Dari hasil percobaaan pada Motor DC Robot 

Tree Climber dengan kontrol android 

menghasilkan data yang valid yang 

merupakan .Robot Tree Climber tersebut 

aktif dalam memanjat dengan 

pengoperasiaan beban yang dilakukan 

Robot Tree Climber tersebut. 

 

2. Berikut adalah Tabel Percobaaan 

pengoperasiaan android sebagai kontrol 

dalam Robot Tree Climber sebagai berikut   

 

 Dari hasil pengujian android sebagai 

kontrol dalam pengoperasian Robot Tree 
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Climber memiliki fungsi button yang berbeda 

dan fungsi button pada android tersebut 

berjalan sesuai perintah dan hasilnya baik. 

 

Pengujian Jarak Komunikasi Android Pada 

Robot Tree Climber 

 

Dari hasil percobaan pengaplikasian pada 

android sebagai kontrol pada Robot Tree 

Climber didapatkan hasil yang valid yang 

dimana pengontrolan pada android tersebut 

aktif pada Robot Tree Climber.   

 

V. PENUTUP 

A. Kesimpulan 

 

 Robot Tree Climber ini dapat bekerja 

sesuai perintah yang di operasikan lewat 

android dengan ditambahkan fungsi kamera 

sebagai pengintaian. Pada bagian motor 

kaki depan dan belakang dapat berfungsi 

dan untuk bagian kamera pada posisi jarak 

60 cm tidak berhasil dikarenakan berbagai 

faktor pada percobaan robot tersebut. Untuk 

mengatasi pada fungsi kamera tersebutkan, 

dibutuhkan spesifikasi kamera yang jauh 

lebih baik lagi. Dalam pengujian robot ini 

diperlukan 4 komponen utama yaitu Motor 

DC, Rasberry Pi 3, Kamera, dan juga aplikasi 

pada android tersebut. 

 Berdasarkan hasil pengujian Robot 

Tree Climber tersebut dapat disimpulkan 

bahwa sistem pada robot Tree Climber dapat 

berjalan dengan baik. Dengan 

menggunakan sistem monitoring pada robot 

ini diharapkan berguna pada bidang militer 

khususnya di istitusi TNI AD. 

 

B. Saran 

 Pada pengujian berikutnya agar 

mengetahui komponen yang utama pada 

Robot Tree Climber yaitu Motor DC. Pada 

motor DC ini sangat bergepangaruh fungsi 

kerja pada robot ini. Robot Tree Climber ini 

pun harus memiliki mekanik yang kuat dan 

sebaiknya menggunakan mekanik seperti 

aluminium atau besi. 
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