
 
 

 
 

 

 

 
 

  

 

 

 



 
 

 
 

 

 
  

 

 

 

 

 

 

 

 
  

 

  

  

 

 

 

  

 

1. Penelitian di fokuskan pada robot hexapod, dengan konfigurasi kaki standar 

yang memiliki tiga derajat kebebasan per kaki. 

2. Penelitian menggunakan sensor enam derajat kebebasan yang terdiri dari 

akselerometer dan gyroscope, untuk mendeteksi sudut kemiringan dan 

orientasi robot. 

3. Uji stabilisasi dilakukan pada bidang miring statis dengan berbagai sudut 

kemiringan maksimal 25°. 


