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INTISARI

Robot Hexapod merupakan robot yang memiliki enani buah kaki sebagai

alat geraknya.  Robot hexapod mempunyai  banyak fleksibilitas  dalam bergerak.

Kousep desain dari robot hexapod di adaptasi dari sistem syaraf serangga.

Dalani  perancangan  robot  hexapod,  sistem  gerck  dan  sistem  navigasi

menjadi bagian yang sangat penting khususnya untuk menciptakan sebuah robot

otomatis. Kebutuhan sistem tersebut dapat texpenuhi dengan menggunckan salch

satu teknologi seperti arduino.

Arduino merupckan mikrokontroler single board yang bersifat open source

sehingga   sangat   mudah   untuk   dipelajari   khususnya   untuk   merancang   dan

membangLm   sistem   robot.   Arduino   akan   diintegrasikan  dengan   sensor   dan

aktuator robot  yang  nantinya clan  saling  bekeriasama untuk  mencapai  sebuah

fungsi  robot  otomotis  yang  dapat  bergerak  dan  bemavigasi  dalam  menelusuri

sebuah area tedentu.

Kata Kunci: Robot Hexapod, Robot Otomatis, Arduino
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ABSTRACT

Hexapod  Robot  is  a  robot  that  has  six  legs  as  a  means  Of  motion.
Hexapod  robot  have  a  lot  Of  flexibilfty  in  moving.  The  design  concept  Of  the
hexapod robot has adapted the insect nervous system.

In the design Of hexaped robots, motion systems and navigation systems
become a very important part especially for create an autonomous robot. System
requirements can be fulfilled by using one technology such as the Arduino.

Arduino is a microcontroller single board that open souroe, so it is easy to
learn especially to design  and build  robctic systems.  Arduino will be integrated
with  the  robot  sensors  and  actuators  which  will  work  together  to  achieve  a
function  Of  autonomous  robot  that  can  move  and  navigate  in  searoh  Of  a
particular area.

Keyword: Hexapod robot, autonomous robot, arduino
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