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ABSTRAK 
 

Perancangan metode gerak kaki hexapod robot harus diatur pola geraknya agar robot 

hexapod dapat bergerak kearah yang diinginkan. Pola gerakan tersebut dijadikan acuan untuk 

menentukan langkah kaki pada saat robot bergerak. Salah satu cara untuk mengatur pola gerak 

kaki robot hexapod yaitu dengan menggunakan polinomial Orde ke 3 dan inverse kinematic. 

Metode inverse kinematic bertujuan menghitung sudut yang harus dicapai tiap sendi kaki robot 

agar posisi dari ujung kaki robot mencapai titik yang diinginkan dan kaki robot dapat bergerak 

ke berbagai posisi. Metode polinomial orde ke 3 merupakan persamaan yang digunakan untuk 

mencari nilai end point yang diinginkan pada suatu iterasi tertentu. Hasil dari penelitian ini 

menyatakan bahwa kedua kendali tersebut dapat menghasilkan gerakan kaki yang halus, tidak 

kaku dan robot dapat berjalan sesuai dengan arah yang diinginkan. Hasil pengukuran penerapan 

kendali pada kaki robot menghasilkan galat rata-rata 16,64% pada trajektori langkah dan 9,81% 

pada trajektori lurus. Berdasarkan data pengukuran yang didapatkan, maka tiga sendi pada kaki 

robot hexapod dapat diatur gerakannya menggunakan metode kendali kubik polinom dan 

memakai metode kendali inverse kinematic.  

Kata Kunci: Robot Hexapod, Polinomial orde ke 3, Inverse Kinematics. 
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ABSTRACT 
 

In the design of the hexapod robot motion method, the movement pattern must be 

adjusted so that the hexapod robot can move in the desired direction. The movement pattern is 

used as a reference to determine the footsteps when the robot moves. One way to adjust the 

motion pattern of the hexapod robot is to use 3rd order polynomials and inverse kinematics. 

The inverse kinematics method aims to calculate the angle that must be reached by each joint 

of the robot's leg so that the position of the end of the robot's leg reaches the desired point and 

the robot's leg can move to various positions. The 3rd order polynomial method is an equation 

used to find the desired end point value in a certain iteration. The results of this study indicate 

that both controls can produce smooth foot movements and the robot can walk in the desired 

direction. The results of the measurement of the application of control on the robot's legs 

resulted in an average error of 16.64% on the step trajectory and 9.81% on the straight 

trajectory. Based on the measurement data obtained, the three joints in the legs of the hexapod 

robot can be adjusted using the cubic polynomial control method and using the inverse 

kinematic control method. 

Keywords: Hexapod Robot, 3rd order polynomial, Inverse Kinematics. 
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