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ABSTRAK 

 Robot Hexapod merupakan jenis mobile robot yang mempunyai 6 kaki. 

Robot hexapod bisa menjadi stabil dengan menggunakan 3 kaki robot karena 

robot tersebut memiliki fleksibilitas yang lebih tinggi. Robot hexapod tidak harus 

membutuhkan semua kaki robot untuk bisa stabilitas karena kaki robot lainnya 

dapat mencari pijakan yang baru dalam berjalan, Sistem navigasi menjadi bagian 

terpenting pada robot berkaki agar robot mampu bergerak secara mandiri dan 

mengenali lingkungan sekitarnya, sehingga tercipta robot bergerak otonom. 

Dalam Penelitian ini saya menggunakan metode Learning Vector 

Quantization(lVQ) supaya robot dapat mempelajari setiap lingkungan yang ada 

untuk di lewati. 

Kata Kunci: Robot Hexapod, Learning Vector Quantization (lVQ), Sistem 

Navigasi. 
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ABSTRACT 

 The Hexapod robot is a type of mobile robot that has 6 legs. The 

hexapod robot can be stable using 3 leg robots because the robot has higher 

flexibility. The hexapod robot does not have to need all the legs of the robot 

to stop because other legged robots can find new policies in walking. The 

navigation system is the most important part of the legged robot so that the 

robot is able to move independently and the environment around it, thus 

creating autonomous moving robots. In this study, I used the Learning 

Vector Quantization (IVQ) method with the robot being able to study every 

environment that was available to pass. 

Kata Kunci: Robot Hexapod, Learning Vector Quantization (lVQ), Sistem 

Navigasi. 
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BAB I 

 PENDAHULUAN 

1.1. Latar Belakang 

Robot hexapod merupakan konstruksi robot yang mempunyai ciri khas kaki 

yang berjumlah enam yang berfungsi untuk menggerakan keseluruhan badan 

robot tersebut, sehingga robot tersebut dapat berpindah dari suatu titik ke titik 

yang lainnya[1]. Agar robot tersebut dapat berpindah posisi secara otonom maka 

system navigasi di embedd kedalam robot hexapod tersebut. 

Perkembangan Jenis robot ini memili metode Jaringan saraf tiruan (neuron 

network). Jaringan saraf tiruan merupakan salah satu system pemrosesan 

informasi yang didisain untuk menirukan cara kerja otak manusia dalam 

menyelesaikan suatu masalah dengan melakukan proses pembelajaran melalui 

data yang telah diambil sebelum nya, Secara umum, Jaringan saraf tiruan 

mempunyai 2 pembelajaran yaitu: pembelajaran terawasi (supervised learning) 

dan pembelajaran tak terawasi (unsupervised learning)[2]. Beberapa metode 

algoritma antara lain : Algoritma pembelajaran Hebb dan learning vector 

quantization (LVQ). Metode  metode ini termasuk bagian dari soft computing 

untuk melakukan komputasi dengan menirukan kerja saraf otak manusia sehingga 

data yang diperoleh akan mengatasi lingkungan yang kompleks[3]. 

Beberapa metode yang sering digunakan dalam perancangan sistem navigasi 

adalah logika fuzzy dan jaringan syaraf tiruan. Secara umum, ada 2 algoritma 

pembelajaran pada jaringan syaraf tiruan yaitu algoritma pembelajaran terawasi 

(supervised learning) dan algoritman pembelajaran tak terawasi (unsupervised 

learning). Algoritma pembelajaran terawasi (supervised learning) antara lain : 

algoritma pembelajaran Heb, algoritma pembelajaran delta rule, adaline, 

madaline, backpropagation (BP), learning vector quantization (LVQ), jaringan 

basis radial, dan jaringan probalilistik. Sedangkan algoritma pembelajaran yang 

termasuk unsupervised learning adalah self organizing map[4]. 



Pada tugas akhir ini dipilih metode jaringan saraf tiruan yaitu learning 

vector quantization (LVQ) sebagai algoritma pengenalan pola yang 

diimplentasikan pada navigasi robot hexapod. Metode ini dipilih karena memiliki 

respon pembelajaran secara otomatis untuk melakukan klasifikasi terhadap vector 

input yang diberikan, sehingga robot diharapkan mampu bernavigasi pada 

lingkungan. Robot tersebut bisa menghindari penghalang dan mengitari dinding.  

1.2. Rumusan Masalah dan Batasan Masalah 

Bagaimana algoritma learning vector quantization berbasis jaringan saraf  

mengendalikan gerak robot berkaki dalam mengamati suatu halangan secara 

cerdas dengan performa yang lebih. 

Adapun batasan masalah dalam tugas akhir ini, sebagai berikut:  

1. Robot Hexapod menggunakan sensor jarak Ultrasonik HC sr-04 

berjumlah lima sensor. 

2. Untuk penggerak robot menggunakan 18 mini servo. 

3. Menggunakan Fasilitas Laboraturium Research Robotika Fakultas Ilmu 

Komputer. 

 

1.3. Tujuan Dan Manfaat 

1.3.1. Tujuan 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari dilakukannya penelitian ini adalah  

1. Mengimplementasikan algoritma learning vector quantization (LVQ) 

untuk gerak robot hexapod. 

2. Menghasilkan navigasi robot. 

 

1.3.2. Manfaat 

Adapun manfaat yang dapat diambil dari dilakukannya penelitian ini adalah  

1. Dapat mengimplentasikan algoritma learning vector quantization  pada 

navigasi robot hexapod. 

2. Dapat menghasilkan program navigasi robot berkaki berbasis learning 

vector quantization (LVQ) pada objek nyata. 

 



1.4. Metodologi Penelitian 

Metodologi yang akan digunakan dalam penelitian ini yakni :  

 

Gambar 1.1. Flowchart Metodologi Penelitian 

 

 

 



1.5. Sistematika Penulisan 

Adapun sistematika penulisan Proposal TA sebagai berikut: 

BAB 1 Pendahuluan 

Pada bab pertama berisi penjabaran secara sistematis topik yang diambil

berupa latar belakang, tujuan, manfaat, perumusan masalah, dan sistematika

pembahasan. 

BAB 2 Tinjauan Pustaka 

Pada bab kedua ini berisi literatur tentang, Mobile Robot Bergerak Otonom,

Artifician Neural Network, metode Learning Vector Quantization, dan desain

kendali Robot Hexapod. 

BAB 3 Metodologi 

Pada bagian bab ketiga membahas perancangan lagoritma berdasarkan 

metode learning vector quantization pada perangkat lunak yang kemudian di 

ujikan pada perngkangkat keras, berdasarkan hasil algoritma pada perangkat 

lunak

BAB 4 Hasil dan Analisis Sementara 

Bab keempat akan disajikan hasil yang telah dirancang dan hasil respon 

sistem yang akan digambarkan performasi algoritma learning vector quantization

yang telah dirancang pada bab sebelumnya. 

BAB 5 Kesimpulan 

Bab ini akan  ditarik kesimpulan yang didapat dari hasil pengujian dan 

analisa yang sudah dilakukan. Dan saran untuk penelitian selanjutnya agar 

menghasilkan data yang lebih baik. 
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