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ABSTRAK 

 

 Robotika sudah berkembang dengan pesat. Banyak sekali jenis robot yang 

dibuat sekarang ini. Pada dasarnya gerak dari robot yang dibuat terdapat dua yaitu 

kaki dan roda. Masing-masing memiliki keunggulan dan kelemahan. Robot berkaki 

memiliki kesulitan dalam penerapannya. Kesulitan yang dihadapi robot berkaki yaitu 

kesetimbangan dan kelincahan bermanuver. 

 Tugas Akhir ini merealisasikan sebuah robot berkaki enam yang setiap 

kakinya memiliki dua derajat kebebasan. Robot menggunakan 12 motor servo sebagai 

penggerak. Robot ini dikontrol menggunakan pengontrol mikro ATMEGA16 dan 

ATtiny2313. Selain itu, robot juga dilengkapi dengan sensor jarak GP2D12 dan 

sensor kompas CMPS03.  

Robot berkaki enam diujicoba dengan dua cara yaitu bergerak berdasarkan 

arah dan langkah serta bergerak menuju ruangan yang terdapat dalam maze. Pada cara 

pertama, robot diuji dengan bergerak menuju arah kelipatan 45
0
 posisi bumi 

sedangkan pada cara kedua robot bergerak menuju empat ruangan yang ada dalam 

maze. Hasil pengujian menunjukkan robot mampu bergerak menuju arah kelipatan 

45
0
 posisi bumi tetapi masih terdapat penyimpangan sudut ketika mencapai arah 

tersebut. Untuk pengujian kedua, robot hanya dapat bergerak menuju dua dari empat 

ruangan dalam maze. Berdasarkan pengujian robot merangkak enam kaki berhasil 

direalisasikan dan mampu bergerak holonomik. 

 

 

Kata Kunci : Robot Berkaki Enam, Pengontrol Mikro ATMega16, Pengontrol Mikro 

ATtiny2313, Holonomik. 
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ABSTRACT 

 

 Robotics has been expanded rapidly. Nowadays there are many types of robots 

that have been made. Basically robots use two ways to walk. They are leg and wheel. 

Each has its advantages and disadvantages. Legged robots have difficulties in their 

application. The difficulties are balance and agility in maneuver. 

 This Final Project realizes a hexapod robot which each leg have two degrees 

of freedom. It uses 12 servo motors as actuator. This hexapod robot is controlled by 

microcontroller ATMEGA16 and ATtiny2313. Besides, hexapod robot is equipped 

with distance sensor GP2D12 and compass sensor CMPS03.  

This hexapod robot is tested in two ways. They are walking based on direction 

and steps and walking to rooms in a maze. In the first test, hexapod robot is tested on 

walking to the direction of 45
0
 multiple of earth’s position and the other hexapod 

robot walks through four rooms in a maze. The result shows that hexapod robot is 

able to walk to the direction of 45
0
 multiple of earth’s position although there is angle 

deviation when it reaches the direction. For the second test, robot is only able to walk 

to two of four rooms in the maze. Based on tests crawler hexapod robot is 

successfully realized and it can walk holonomic. 

 

Keyword: Hexapod, Microcontroller ATMEGA16, Microcontroller ATtiny2313, 

Holonomic  
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