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Sistem Navigasi Robot Hexapod Dengan Pengendali PID 

 
Sigit Dwi Prayogo¹, Latiful Hayat² 

 

 

ABSTRAK 

 KRSRI, Kontes Robot SAR Indonesia, merupakan salah satu kategori 

Kontes Robot Indonesia. Robot tersebut memiliki misi untuk menyelamatkan 

korban kebakaran ke zona aman, menavigasi melalui rintangan yang rusak, 

menyusuri jalan, jalan karang. Studi observasional deskriptif ini mengkaji respon 

robot selama uji coba lapangan. Pengumpulan data dilakukan dengan menguji robot 

berjalan dengan arah maju, mundur, geser ke kiri, dan geser ke kanan masing-

masing sejauh 50-100 cm. Penelitian ini juga menguji pengukuran sensor 

VL53LOX, menguji arah berjalan robot dengan acuan dinding kanan dan menguji 

gerakan robot saat belok kanan atau kiri. Pembacaan sensor VL53LOX mengalami 

nilai error terhadap pembacaan sebenarnya yaitu 1 cm sampai 2 cm. Motor servo 

AX-18A dalam kondisi baik dan layak digunakan pada robot hexapod. Servo dapat 

dihubungkan dalam konfigurasi multi-servo. Servo telah disesuaikan untuk 

melakukan gerakan kaki pada robot. Uji linearitas menunjukkan bahwa robot 

mengalami nilai error sudut kemiringan yang hampir signifikan dengan rata-rata 

nilai error paling banyak 27,47°. Tes didasarkan pada dinding kanan sebagai 

referensi. Hasil yang didapatkan robot berjalan dengan stabil tanpa menabrak 

tembok saat diberi nilai sp = 5, Kp = 5, Ki = 0, Kd = 9. Pada pengujian melalui jalan 

rusak didapatkan hasil lari robot lebih stabil bila diberi nilai Kp = 5, Ki = 0, Kd = 3 

dengan jarak batas dinding kiri dan kanan 18 cm. Saat melewati jalan menurun dan 

batu karang, robot dapat berjalan dengan stabil dan sedikit berputar kekanan. Nilai 

error saat robot berbelok ke kiri cenderung lebih signifikan. 

 

Kata Kunci : KRI, Kontrol PID, Robot Hexapod,  
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Hexapod Robot Navigation System Using PID Controller 

 
Sigit Dwi Prayogo¹, Latiful Hayat² 

 

 

ABSTRACT 

KRSRI, Kontes Robot SAR Indonesia, is one of the Kontes Robot Indonesia 

categories. The robot has a mission to save fire victims into a safe zone, navigate 

through broken obstacles, down roads, coral roads. This descriptive observational 

study examines the robot's response during field trials. Data was collected by 

testing the robot walking in a forward direction, backwards direction, sliding left, 

and sliding right, each as far as 50-100 cm. The research also tested the VL53LOX 

sensor measurement, testing the robot walking direction using the right wall as a 

reference and testing the robot's movement when turning right or left. The reading 

of the VL53LOX sensor experienced an error value toward the actual reading was 

1 cm to 2 cm. The AX-18A servo motors were in good condition and suitable for use 

on a hexapod robot. The servo was able to be connected in a multi-servo 

configuration. The servo has been adjusted to carry out a leg movement on the 

robot. The linearity test showed that the robot experiences an almost significant tilt 

angle error value with an average error value of at most 27.47°. The test is based 

on the right wall as a reference. The results obtained by the robot ran stably without 

crashing the wall when given a value of sp = 5, Kp = 5, Ki = 0, Kd = 9. In the test 

through the broken road, the results obtained by the robot run more stable when 

given a value of Kp = 5, Ki = 0, Kd = 3 with a wall boundary distance left and right 

of 18 cm. At bypassing the descending and coral stone roads, the robot can walk 

stably and slightly rotates right. The error value when the robot turned to the left 

tended to be more significant. 

 

Keywords : KRI, PID Control, Hexapod Robot, 
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