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ABSTRAK 

Penelitian di bidang robotika khususnya dalam robot humanoid semakin 

cepat berkembang. Robot humanoid pemain bola umumnya hanya memiliki 3 

gerakan dasar dalam berjalan yaitu gerak lurus, gerakan samping dan gerakan 

memutar. Konsep omnidirectional mengkombinasikan ketiga gerakan dasar 

tersebut, posisi dan orientasi dari setiap langkah kaki dikontrol agar robot dapat 

mengubah arah dan jarak langkah berdasarkan letak target yang dituju. 

Pada Tugas Akhir ini, telah dibuat robot humanoid yang mempunyai 20 

sendi dengan sensor CMUCam3 digunakan untuk sistem penglihatan robot. 

Sensor percepatan DE-ACCM3D digunakan untuk mengetahui kondisi robot 

ketika terjatuh. Otak dari robot menggunakan pengontrol mikro ATMEGA128 

dan pengontrol servo SSC-32 untuk mengatur pergerakan servo. 

Setiap gerakan pada robot humanoid diatur secara manual dengan 

memperhatikan posisi COG (Center of Gravity) yang harus selalu berada pada 

support polygon. Dengan gerakan omnidirectional, robot humanoid dapat 

mengatur arah dari setiap langkah sehingga pada saat akan menendang bola, letak 

bola dapat searah dengan letak gawang. Robot humanoid ini gagal menendang 

bola ke gawang ketika posisi bola dipindahkan ke area yang berbeda terhadap 

gawang. 

Kata Kunci : Robot Humanoid, Sensor CMUCam3, Sensor Percepatan DE-

ACCM3D, Pengontrol Mikro Atmega 128, pengontrol servo SSC-

32. 
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ABSTRACT 

Research in robotics, especially for humanoid robot has been increased 

rapidly. Robot humanoid soccer generally have three basic movements, which on 

straight motion, sideway motion, and rotate motion. Omnidirectional concepts 

combines the three basic movements, positions and rotations of each steps is 

controlled so that the robot can change the direction and distance based on the 

desire location. 

On this final project, has been made a humanoid robot which has 20 joint 

with sensor CMUCam3 used for robot vision system. Accelerometers are used to 

determine the condition of the robot when it falls. The main controller of the robot 

is microcontroller ATMEGA128 and use servo controller SSC-32 to manage the 

servo movements. 

Every movement of the humanoid robot is set manually by observing the 

position of the COG (Center of Gravity) which must always be on the support 

polygon. With this omnidirectional movement, humanoid robot can adjust the 

direction of each step so that when the robot kick the ball, the position of the ball 

can be in the direction of the goal location. The robot fail to kick the ball to the 

goal if the ball position moved to the different area of the goal. 

Keywords: Humanoid Robot, Camera Sensor CMUCam3, Accelerometer DE-

ACCM3D, Micro Controller Atmega 128, Servo Controller SSC-32. 
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