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ABSTRAK

Pada masa kini, penggunaan robot humanoid semakin banyak, baik untuk
penelitian maupun untuk perlombaan. Kontes Robot SepakBola Humanoid 2017
mempunyai tema “Liga Sepakbola Robot Humanoid menuju tahun 2050”
sehingga permukaan lapangan bola digunakan rumput sintetis dengan panjang 3
cm, dengan demikian perlu ada perubahan struktur robot. Rumput sintetis akan
mempengaruhi kestabilan robot berjalan karena lapangan rumput sintetis memiliki
ketebalan yang tidak sama. Kaki robot juga tidak menyentuh sampai permukaan
dasar rumput sintetis sehingga membuat kestabilan robot menjadi berkurang.

Metoda yang dipakai pada Tugas Akhir ini adalah ZMP (Zero-Moment
Point) dan dalam mengatur postur tubuh berjalan robot menggunakan program
dasar  DARwIn-OP yaitu walk tuner. Robot humanoid yang digunakan adalah
robot PATRIOT yang memiliki ukuran tinggi 55.2 cm (tanpa kamera). Dengan
metoda ZMP dan walk tuner maka akan didapatkan postur tubuh robot yang lebih
baik dan dapat berjalan pada rumput sintetis atau permukaan yang lainnya.

Hasil yang didapatkan dengan metoda ZMP menunjukkan penalaan
parameter walk tuner untuk berjalan yang penting adalah X offset, Y offset, Z
offset, roll (x) offset, auto balance dan pelvis offset. Untuk rumput sintetis 1.5 cm
didapatkan nilai parameter walk tuner untuk X offset, Y offset, Z offset, roll (x)
offset, auto balance dan pelvis offset adalah -22, 41, 45, 5.8, on dan 9 dengan
performance didapatkan kecepatan rata-rata 13,25 cm/s dengan jarak terjauh robot
berjalan 35.12 m dan untuk rumput sintetis 3 cm didapatkan nilai parameter walk
tuner untuk X offset, Y offset, Z offset, roll (x) offset, auto balance dan pelvis
offset adalah -22, 70, 45, 8, on dan 9.7 dengan performance didapatkan kecepatan
rata-rata 7.84 cm/s dengan jarak terjauh robot berjalan 14.77 m. Hasil ZMP
dikatakan baik karena mendekati titik tengah dan daerah kriteria yang diinginkan
pada telapak kaki robot.

Kata Kunci : ZMP, walk tuner, DARwIn-OP, PATRIOT.
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ABSTRACT

Nowadays, the applications of humanoid robots both in research and
competitions is increasing. The theme for the Humanoid Robot Soccer Contest
2017 is "Soccer League Humanoid Robot in 2050." The field of play for the
soccer game is made of synthetic grass, which is 3 cm in length. Because of this,
the structure of the robot must be altered. The synthetic grass has unequal
thickness and will affect the movement of the robot. This is because the robot's
feet cannot reach the base of the synthetic grass, therefore reducing its stability.

The method used for this Final Project is ZMP (Zero-Moment Point) and
to tune the robot's body posture to walk, the basic program DARwIn-OP was used
which is called walk tuner. The Humanoid robot which was used is called
PATRIOT robot which has a height of 55.2 cm without a camera. The use of the
ZMP and walk tuner methods, improves the robot's body posture so it can move
on synthetic grass and other surfaces.

The results obtained from the ZMP method indicates that for the robot to
walk, the most important tuning parameters of the walk tuner are x offset, y offset,
z offset, roll (x) offset, auto balance and pelvis offset. For synthetic grass, which is
1.5 cm in length, the parameters of the walk tuner for x offset, y offset, z offset,
roll (x) offset, auto balance and pelvis offset are -22, 41, 45, 5.8, on and 9
respectively. With these parameters (for 1.5 cm), the robot achieved a
performance movement average speed of 13.25 cm/s and the furthest it walked
was 35.12 m. Furthermore, for synthetic grass, which is 3 cm in length, the
parameters of the walk tuner for x offset, y offset, z offset, roll (x) offset, auto
balance and pelvis offset are -22, 70, 45, 8, on and 9.7 respectively. With these
parameters (for 3 cm), the robot achieved a performance movement average
speed of 7.84 cm/s and the furthest it walked was 14.77 m. Hence, the results of
the ZMP method proves that it works because the robot's feet are close to the
midpoint and also the desired criteria region.

Keyword : ZMP, walk tuner, DARwIn-OP, PATRIOT.
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