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ABSTRAK 

 

Robotika sudah berkembang dengan pesat saat ini. Perkembangan ini 

melahirkan robot-robot dengan kemampuan yang cukup beragam. Salah satu hal 

yang menarik dari sebuah robot adalah bentuk struktrurnya. Manusia pada 

dasarnya memiliki keinginan untuk terus menciptakan robot yang sempurna dan 

memiliki kemampuan yang luar biasa. Saat ini mulai dikembangkan suatu jenis 

robot yang disebut dengan robot humanoid. Robot ini tidak hanya memiliki 

bentuk seperti manusia tetapi robot ini juga diciptakan agar memiliki kemampuan 

seperti manusia. 

Tugas Akhir ini merealisasikan sebuah robot humanoid. Struktur tubuhnya 

menggunakan 12 buah motor servo. Bagian kaki menggunakan enam buah servo 

Hitec HS-475HB dan bagian tangan menggunakan lima buah servo Hitec HS-422 

dan sebuah servo Hitec HS-475HB. Tinggi robot 27 centimeter dengan rangka 

robot dibuat dari aluminium. Robot ini dikontrol menggunakan pengontrol mikro 

ATMEGA16. Selain itu, robot ini juga dilengkapi oleh sensor infrared. Gerakan 

yang dapat dilakukan adalah berjalan, bangun dari posisi telungkup, push up dan 

menghindari rintangan. Dengan persentase keberhasilan 100 % untuk gerakan 

berdiri dari posisi telungkup dan 90 % untuk gerakan push up. Jarak langkah robot 

berkisar antara 3 sampai 4 centimeter. 

Kata Kunci :  Robot Humanoid, Motor Servo Hitec HS-475HB, Motor Servo 

Hitec HS-475 HB, Pengontrol Mikro ATMEGA16, Sensor 

infrared. 
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ABSTRACT 

 

Robotic has been developed rapidly. This development produces robots 

with various skills. The point of interest from robot is its structure. In essence, 

people want to create a perfect robot with great skills.  Nowadays, humanoid 

robot is being developed. This robot has not only a human form but also been 

created so as to has human skills.  

This Final Project realize a humanoid robot. The movement system is 

created like human movement. This robot uses twelve servos for the structure. 

The legs use six Hitec HS-475 HB servos and the arms use five Hitec HS-422 

servos and a Hitec HS-475 HB servos. The robot is 27 centimeter tall and created 

from aluminium sheet with 1 mm thickness.  This robot controlled by 

microcontroller AT MEGA 16. This robot also equipped with an infrared sensor. 

The movements are walking, get up, push up and avoid an obstacle. With  a 

percentage of success for get up is 100 % and 90 % for push up.  A robot step is 

between 3 to 4 centimeter. 

  

Key Word :  Humanoid Robot, Hitec HS-475HB Servo Motor, Hitec HS-475 

HB Servo Motor, Microcontroller ATMEGA16, Infrared Sensor.. 
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