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2. Mikrokontroler dan elektroniku yang berada pada Robot Berkaki

banyuk area pada bagian bodi robot.



3. Pemrograman mikmokontroler Arduine MEGA128 vang mengzgunakan
bahass pemograman C pada Arduino IDE (Integmated Development
Environment) cukup mudsh untuk  dipahsmi. dan hasil  dari

pemograman Arduing IDE dspat secara langsung downloadkan ke

b. Sodut dalam pengambilan langkah berbanding terbalik dengan
kestabilon robol. semukin besar langkah muks semakin cepat,

tetapi robot ketiks bermanuver menjadi korang stabil. Apabila



robot melangkah pendek, moka akan berjulun denpan lambat,

¢. Kepresisian dalom  membust mekanis  ssngat  menentukan

lebih terlindungi dari lingkungon loar,

. Penambahsn database didalam uplikasi Visunl Basic, ditujukan agar

kombinasi germkan servo dapat terekam, schingga tidak hanya dapat

terlibnt langsung posisi reallime saji, tetapi rekaoman posisi juga dapat



disimpan. Ditujukan sgar pergerakan mobot dapat dijalankan dan dilihat
secara renltime.

4. Penggunaan elektronis yung lebih sederhans dan kecil tapl maksimal,
pemilihan baterai yang berukuran kecil, ringan dan memiliki anss
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