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Tempest: Perancangan dan Gait Analysis Robot Heksapoda 

 

ABSTRAK 

Bencana alam seperti tanah longsor, gempa bumi, tsunami, dan banjir tentunya akan 

menimbulkan korban. Penyelamatan korban sangat penting agar tidak ada korban jiwa yang 

terjadi. Tim penyelamatan korban, sering disebut Search and Rescue (SAR) tidak dapat 

menyelamatkan korban di tempat yang terpencil, sehingga dibutuhkan sebuah robot untuk 

mendeteksi korban. Lokasi pengoperasian robot merupakan tempat yang sudah terkena 

bencana, maka lingkungan akan terdapat banyak rintangan. Track yang akan digunakan robot 

untuk diuji adalah track KRSRI 2024 yang memiliki beberapa rintangan, seperti lantai pecah, 

lantai yang penuh dengan batu hias, kelereng, dan tangga. Dalam proses melewati rintangan, 

robot heksapoda yang dibuat membutuhkan sebuah cara jalan (gait) khusus. Gait yang 

digunakan merupakan tripod gait. Penelitian ini akan menjelaskan pola jalan pada tripod gait 

dan pengujian servo agar dapat menjalankan gait tersebut. 
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