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ABSTRAK

Saat ini sudah banyak robot diciptakan dengan kemampuan yang beragam,
diantaranya adalah robot humanoid. Robot humanoid adalah sebuah robot yang
memiliki bentuk dan sejumlah karakteristik yang menyerupai manusia, baik dalam
hal struktur maupun pergerakannya. Karakteristik yang cukup menarik dari robot
humanoid adalah kemampuan berjalan yang seperti manusia. Organ penting
utama yang menopang robot humanoid untuk berjalan adalah kaki, yang pada
umumnya berbentuk bipedal atau berkaki dua. Pembuktian tentang kemampuan
yang baik dari robot humanoid untuk berjalan sudah banyak dideskripsikan dalam
beberapa penelitian lain.

Pada tugas akhir ini, hal yang ingin direalisasikan adalah kemampuan
bergerak robot humanoid untuk menaiki dan menuruni anak tangga. Dalam
penelitian ini, robot dibuat dengan rangka dua kaki yang dibangun sampai
pinggang dan memiliki fungsi berjalan lurus, menaiki dan menuruni anak tangga.
Rangka tersebut dibuat dari alumunium yang bertujuan agar mempunyai berat
yang ringan namun tetap kokoh. Robot bipedal ini dikontrol dengan menggunakan
pengontrol mikro AT Mega 16. Dalam pergerakannya robot bipedal ini
menggunakan delapan motor servo sebagai aktuator. Robot ini juga dilengkapi
dengan dua buah sensor, yaitu sensor ultrasonik dan sensor gaya.

Berdasarkan percobaan-percobaan yang telah dilakukan pada sejumlah
lima buah anak tangga dengan ketinggian tiap anak tangga 2,5 cm, lebar
permukaan anak tangga 10 cm, maka terbukti robot bipedal ini dapat berjalan
lurus, menaiki serta menuruni anak tangga. Kemampuan tersebut dibuktikan
dengan presentasi keberhasilan uji berjalan sebesar 100 %, keberhasilan menaiki
anak tangga sebesar 83,33 %, dan keberhasilan menuruni anak tangga sebesar
73,33%.

Kata Kunci . Robot Bipedal, Motor Servo, Rangka Alumunium, Pengontrol
Mikro AT Mega 16, Sensor Ultrasonik, Sensor Gaya.
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ABSTRACT

This moment there so many robots with variance ability have been
developed, including humanoid robot. Humanoid robot is a robot with shape and
characteristic like a human, either the overall structure or the motion itself. The
quite interesting characteristic of humanoid robot is its movement ability as
human. The supporting important organ of the humanoid robot to walk is feet, that
mainly bipedal or having two feet. Experiment toward the ability of humanoid
robot to walk or step forward has been described in some previously research.

In this final project, the thing want to be realized is the movement ability
of humanoid robot in stepping forward, going up and going down the stairs. In
this research, the robot has been made with two waist-high feet frame that
functioned to step forward, go up, and go down the stairs as well. The frame has
been constructed of aluminum in order to have a light weight but still sturdy. This
bipedal robot is controlled by the AT Mega 16 microcontroller. In its movement,
this bipedal robot using eight servo motors as actuator. This robot is also equipped
with two sensors, namely ultrasonic and forced sensor.

Based on the experiments have been done on five stairs with 2.5
centimeters high, and 10 centimeters surface wide, it is proven that this bipedal
robot can step forward, go up, and go down the stairs. The movement ability has
been proven by the successful percentage of walking test by 100%, of going up
the stairs test by 83,33%, and of going down the stairs by 73,33%.

Key words . Bipedal Robot, Servo Motor, Aluminum Framework,
Microcontroller ATmegal6, Ultrasonic Sensor, Forced Sensor.
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