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ABSTRAK 

 

Akhir-akhir ini perkembangan robot yang paling pesat adalah robot 

humanoid. Robot humanoid adalah robot yang penampilan keseluruhannya 

dibentuk berdasarkan tubuh manusia. Permasalahan dalam membuat robot 

humanoid adalah robot harus mampu berjalan dengan menggunakan dua buah 

kaki dan diharapkan robot tidak mudah terjatuh.  

Untuk mengatasi hal tersebut maka pada Tugas Akhir ini akan di gunakan 

sensor gyro GS-12 untuk mengukur kecepatan sudut dari robot dan accelerometer 

DE-ACCM3D untuk mengukur kemiringan dari robot. Dari nilai kecepatan sudut 

dan kemiringan dari robot tersebut dapat diketahui kondisi keseimbangan pada 

robot. Apabila robot tidak seimbang maka beberapa servo akan digerakan 

sehingga robot tidak terjatuh. Keseimbangan robot ini akan diuji pada saat robot 

berjalan pada bidang miring. Bidang miring yang digunakan bervariasi, mulai dari 

2
o
, 4

o
, 6

o
, sampai batas maksimum kemampuan robot. Pengujian ini dibatasi untuk 

kemiringan bidang arah depan dan belakang dari robot. 

 Berdasarkan percobaan yang dilakukan dalam Tugas Akhir ini, diketahui 

bahwa dengan menggunakan sensor gyro dan accelerometer dapat membuat robot 

mampu berjalan naik pada bidang miring sebesar 14
0
. Akan tetapi robot terjatuh 

pada saat robot berjalan turun di bidang miring. Robot terjatuh pada kondisi 

perubahan bidang dari datar ke miring. Dengan menggunakan sensor gyro dan 

accelerometer dapat membuat robot lebih seimbang, akan tetapi penggunaan 

sensor tersebut dapat mengakibatkan berkurangnya kecepatan berjalan robot. 

 

 

Kata Kunci : Robot Humanoid, Sensor Gyro GS-12, Sensor Accelerometer DE-

ACCM3D, Kecepatan Sudut Robot, dan Kemiringan Robot 
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ABSTRACT 

 

Lately, the most rapid development of the robot is a humanoid robot. 

Humanoid robot is a robot that looks a whole formed like a human body. 

Problems in making this humanoid robot is the robot must be able to walk with 

two legs and the robot is expected not to fall easily. 

To overcome those problems at this final project, GS-12 gyro sensor is 

used to measure the angular velocity of the robot and DE-ACCM3D 

accelerometer to measure the slope of the robot. From the angular velocity and the 

tilt of the robot the balancing condition of the robot is known. If the robot is not 

balance then some servo will be moved to move back yhe robot to its equilibrium 

condition. Balancing a humanoid robot will be tested on a inclined plane. That 

inclined plane is varied from 2
o
, 4

o
, 6

o
, until the maximum ability of the robot to 

keep its balance condition.  

  Based on experiments in this final project, to known that by using gyro 

and accelerometer sensor the robot is capable to walk up the incline slope up to 

14
0
. For condition when the robot walking down, it will fall down when the plane 

condition change from flat to incline. Using gyro sensors and accelerometer can 

make the robot more balanced, but the use of such sensors will reduce the running 

speed of the robot. 

 

  

 

Kata Kunci : Humanoid Robot, Sensor Gyro GS-12, Sensor Accelerometer DE-

ACCM3D, the Angular Velocity of Robot, and the Tilt of Robot. 
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