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Mekanisme heksapod mengacu pada sistem mekanis yang menggunakan enam kaki atau 

penyangga untuk memberikan gerakan dan stabilitas yang terkontrol dalam proses pemanenan 

sawit. Istilah "hexapod" berarti "berkaki enam", dan biasanya menggambarkan platform atau 

sistem robot dengan enam kaki yang digerakkan, disusun berpasangan atau sebagai enam kaki 

independen. Kaki atau penyangga ini biasanya disusun dalam konfigurasi seperti tripod, 

memberikan alas yang stabil dan tingkat kontrol yang tinggi terhadap pergerakan di enam 

derajat kebebasan (DOF): tiga translasi (bergerak sepanjang sumbu X, Y, dan Z). 
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