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ABSTRAK

Robot mobile utamanya digunakan untuk membantu atau menggantikan
beberapa pekerjaan manusia dan banyak digunakan dalam bencana bantuan, eksplorasi
dan penelitian ilmiah. Robot berkaki adalah robot dapat berjalan di medan yang rata
maupun tidak rata. Robot hexapod adalah robotyang memiliki 6 kaki, 3 kaki di setiap
sisi nya, dan memiliki 18 sendi untuk menunjang pergerakan kakinya. Pada penelitian
ini robot hexapod akan dirancang untuk berperilaku mengikuti bunyi. Bunyi yang dapat
diterima adalah beberapa bunyi dalam beberapa frequensi yang telah ditentukan.
Penelitian ini menggunakan sensor suara MAX4466 sebagai masukan untuk
mendeteksi frekuensi yang diterima robot untuk menentukan perilaku robot.
Algorithma Finite State Machine digunakan sebagai pengendali perilaku robot.

Kata kunci: Robot Mobile, Finite State Machine, Sensor Suara, Robot Hexapod
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ABSTRACT

Mobile robots are mainly used to help or replace some human work and are
widely used in disaster relief, exploration and scientific research. A legged robot is a
robot that can walk on both flat and uneven terrain. A hexapod robot is a robot that
has 6 legs, 3 feet on each side, and has 18 joints to support the movement of its legs. In
this study, the hexapod robot will be designed to behave according to sounds. An
acceptable sound is a multiple sound in some predetermined frequency. This study used
the MAX4466 sound sensor as an input to detect the frequencies received by the robot
to determine the robot's behavior. The Finite State Machine algorithma is used as a

controller of robot behavior.

Keywords: Mobile Robot, Finite State Machine, Sound Sensor, Hexapod Robot
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