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Abstrak

Tujuan penelitian ini adalah untuk meningkatkan kemampuan berjalan sebuah walking
robot secara trofting. Walking robot ini merupakan guadrupled robot (berkaki 4) dimana
setiap kaki terdiri dari 2 link.

Metodologi perelitian studi kepustakaan dan penelitian meliputi serangkaian percobaan.

Dengan robot yang ada dilakukan usaha peningkatan kemampuan berjalan robot (gait)



agar robot dapat berjalan cepat (frotting) dengan memperhatikan efektifitas dari gaya
berjalan vang dikembangkan.
Analisa lebih jauh menunjukkan percobaan yang dilakukan berikut terdapat 3 buah
parameter yang dapat mempengaruhi berjalannya robot. Perubahan nilai count dapat
mengembalikan kemampuan berjalan robot seperti pada saat pertama kali dibuat.
Nilai delay dapat mempercepat berjalannya rebot, namun demikian parameter ini
memiliki nilal optimum. Bila nilai ini diperkecil lagi, maka robot akan berjalan lebih
lambat. Parameter yang terakhir adalah initial position dari masing-masing link.
Simpulan vang diperoleh adalah :
I. Nilai cptimum delay yang dapat diimplementasikan adalah sebesar 1500 umnit.
2. Efektifitas berjalannya robot dipengaruhi oleh besar resultan gaya dari kaki robot.
3. Untuk menempuh jarak sejauh 100 centimeter diperiukan waktu sebesar kurang

lebik 11 detik.

Kata Kunci : Walking robot, trotting, count, delay, initial position
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