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Abstrak 
 

 
Tujuan penelitian ini adalah untuk mendesain model sarana transportasi yang 

stabil, otomatis, dan meneliti pergerakan robot menggunakan servo.   
 
Metode Penelitian menggunakan studi kepustakaan dan melalui percobaan 

dengan membuat alat berupa robot hexapod. 
 
Sebuah robot yang dapat berjalan menggunakan berbagai gait, stabil, dan dapat 

melalui jalan yang permukaannya kasar.  
 
Robot berkaki dapat melewati rintangan-rintangan sesuai kriteria implementasi 

dengan baik. Robot juga dapat melakukan 6 macam gait yaitu gait berdiri, inisialisasi, 
wave berjalan, wave berputar balik, tripod berjalan, dan tripod berputar balik. 
 
 

Kata kunci: Robot, hexapod, pengembangan gait, rintangan, gait, mobile robot, 
robot berkaki, servo motor, SSC-32. 
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