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Abstrak 

 

  Arif Pramana Lubis, ( 09174) : Perancangan Robot Humanoid Penari Hanuman 

Duta dengan Pemograman Motion dan Gyro. Tugas Akhir, Jurusan 

Teknik Elektro, Fakultas Teknik Universitas Negeri Padang. 

 Pembimbing : Drs. Aswardi, M.T, Hastuti, M.T.   

 

 Robot humanoid penari hanuman duta adalah robot yang menyerupai bentuk 

fisik manusia, memiliki dua tangan, dua kaki, satu kepala dan satu badan layaknya 

seperti manusia. Robot ini dibuat untuk dapat meniru gerakan- gerakan pada tari 

hanuman duta. Robot humanoid penari hanuman duta ini memiliki 21 DOF. Robot ini 

dirancang untuk keikutsertaan dalam kontes robot seni indonesia tahun 2013. 

 Robot ini terdiri dari dua bagian utama yaitu perangkat keras dan perangkat 

lunak. Perangkat keras terdiri dari kontruksi badan robot, dan perangkat elektronik 

yang meliputi motor servo AX – 12+ yang berfungsi sebagai sendi robot. Sensor gyro 

berfungsi sebagai sensor keseimbangan robot. Pada robot humanoid penari hanuman 

duta ini dilengkapi sensor suara, yang  befungsi sebagai input untuk menggerakan 

robot. Robot humanoid penari hanuman duta ini memakai kontroler CM -510 untuk 

mengatur semua kegiatan robot. Semua peralatan dicatu oleh sebuah batrai Li – 

Polymer yang berkapasitas 11.1 Volt dengan arus sebesar 1000 mAh. Dalam proses 

perancangan perangkat lunak menggunakan software roboplus buatan robotis. 

 Dari hasil pengujian bahwa robot humanoid penari hanuman duta ini 

dikatakan seimbang saat nilai pembacaan gyro sebesar 259 atau sinyal yang dikirim 

oleh sensor gyro ke pin ADC mikrokontroler sebesar 1.264 Volt. Pembacaan sensor 

gyro ini memiliki persentase kesalahahan sebesar 0.86%. Pengujian sistem pada 

robot, dihasilkan gerakan robot sebagai penari hanuman duta. Robot dapat bergerak 

dengan seimbang dengan memanfaatkan sensor gyro. Gerakan robot yang dimaksud 

adalah: (1) robot berjalan maju, (2) gerakan salam pembuka, (3) gerakan ngasak, (4) 

gerakan kiprah, (5) gerakan capingan, (6) gerakan ulap – ulap, (7) gerakan membelah 

awan, (8) gerakan putar gelung, (9) gerakan salam penutup. 

Kata Kunci : DOF, Gyro, Humanoid robot, Kontroler CM – 510,  Sensor suara,   

Tari hanuman duta,  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

 Dewasa ini, perkembangan  teknologi robot berjalan dengan sangat 

cepat. Robot diciptakan untuk membantu pekerjaan manusia. Terutama 

pekerjaan manusia yang memerlukan ketelitian tinggi maupun pekerjaan 

manusia yang beresiko tinggi ( pekerjaan yang dapat menyebabkan kematian 

). Bahkan robot diciptakan agar dapat menggantikan manusia untuk 

melakukan pekerjaan yang memerlukan kecepatan dan ketepatan. 

Perkembangan robot yang mendapat perhatian paling besar oleh dunia akhir-

akhir ini adalah robot manusia atau yang lebih dikenal dengan sebutan robot 

humanoid. Robot ini didesain seperti bentuk tubuh manusia yaitu memiliki 

badan, dua kaki dan dua tangan sebagai alat geraknya. Manusia berusaha 

untuk menciptakan robot humanoid ini dengan kecerdasan dan kemampuan 

yang mendekati manusia. Robot didesain agar mampu bergerak seperti 

layaknya seorang manusia dan robot juga didesain agar dapat berpikir dan 

mengambil suatu keputusan sendiri. 

 Kemajuan teknologi yang semakin pesat terutama dalam bidang 

teknologi robotika telah memasuki berbagai segi kehidupan manusia mulai 

dari bidang otomatisasi industri, militer, hiburan maupun dalam bidang medis. 

Robot humanoid penari hanuman duta  adalah salah satu bentuk implementasi 
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teknologi dalam bidang robotika yang memiliki kemampuan menirukan salah 

satu atau beberapa gerakan tari hanuman duta untuk tujuan hiburan. Pada 

robot humanoid penari hanuman duta ini memerlukan alat gerak berupa dua 

kaki untuk berjalan. Supaya   robot   dapat   berjalan   selayaknya seperti  

manusia. Robot humanoid penari hanoman duta ini memimiliki sensor suara 

yang berfungsi untuk menyelaraskan antara musik dengan gerakan robot. 

Robot harus memiliki sendi layaknya sendi pada manusia. Tujuan adanya 

persendian ini supaya pergerakan robot lebih fleksibel. Sendi ini dirancang 

dengan besar derajat kebebasan tertentu, sesuai dengan fungsinya. Pada robot 

humanoid ini persendian dibuat dengan menggunakan motor servo, motor 

servo yang digunakan adalah AX-12+. Untuk mengatur gerakan robot, kita 

harus mengatur besar sudut putar motor yang digunakan. Selain persendian 

robot humanoid ini juga menggunakan sensor keseimbangan. Sensor 

keseimbangan ini berfungsi untuk mengatur keseimbangan robot ketika robot 

berjalan/bergerak. Sensor yang digunakan sebagai sensor  keseimbangan 

adalah sensor gyro 2 axis. Pada prinsipnya tujuan dari pengendalian motor 

servo dan sensor keseimbangan pada robot humanoid ini diterapkan agar 

robot mampu bergerak menyerupai manusia. 

 Gerakan pada robot humanoid penari hanuman duta dapat dihasilkan 

dengan cara mengatur putaran servo yang berfungsi sebagai sendi robot. 

Semakin banyak sendi pada robot humanoid, akan menghasilkan gerak yang 

lebih fleksibel. 
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 Berdasarkan tingkat kompleksitas dari gerakan – gerakan robot 

humanoid. Penulis akan membuat gerakan- gerakan pada sebuah robot 

humanoid penari hanuman duta dengan cara membuat step gerakan yang 

meniru gerakan tari hanuman duta. Dengan cara tersebut, gerakan robot yang 

kompleks dan panjang akan dapat diperoleh dengan baik dan seimbang. 

B.  Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, maka dapat diidentifikasi 

masalah – masalah yang akan dibahas, yaitu : 

1. Desain dan perancangan kontruksi robot humanoid penari hanuman duta. 

2. Pemograman  sensor suara untuk mengaktifkan robot humanoid penari 

hanuman duta. 

3. Perancangan gerak tari hanuman duta menggunakan motion pada robot 

humanoid penari hanuman duta. 

4. Pemograman sensor gyro sebagai keseimbangan robot humanoid penari 

hanuman duta. 

C. Batasan Masalah 

Dari berbagai macam permasalahan yang ada  berkaitan dengan robot 

humanoid penari hanuman duta, maka penulis membatasinya pada 

perancangan gerak pada robot humanoid penari hanuman duta,  untuk  

menghasilkan  gerakan  seperti  penari hanuman duta digunakan,  dengan cara 

pengendalian motor servo dan sensor keseimbangan. Gerakan robot yang 

dimaksud disini meliputi gerakan berjalan, robot melakukan gerak tari 
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hanuman duto, yaitu gerak salam pembuka, gerak ngasak, gerak kiprah, gerak 

capingan, gerak ulap – ulap, gerak membelah awan, gerak putar gelung dan 

gerak salam penutup. 

D. Tujuan Penelitan 

Tujuan pembuatan tugas akhir  alat ini adalah : 

1. Merancang dan merangkai kontruksi robot humanoid penari hanuman 

duta. 

2. Memprogram sensor suara untuk mengaktifkan robot humanoid penari 

hanuman duta. 

3. Memprogram motor servo supaya menghasilkan gerakan seperti penari 

hanuman duta. 

4. Memprogram sensor keseimbangan yang berfungsi sebagai keseimbangan  

robot ketika melakukan gerakan. 

E. Manfaat Penelitan  

Pembuatan tugas akhir ini diharapkan dapat memberikan mamfaat 

bagi : 

1. Institusi/perguruan tinggi :  

Prototipe robot ini dapat dijadikan sebagai : 

a. Media sebagai proses belajar mengajar robotika. 

b. Menambah referensi tentang teknologi robotika bagi mahasiswa teknik 

elektro. 
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2. Mahasiswa : 

Prototipe ini dapat dipakai sebagai : 

a. Sumber informasi dan referensi dalam rangka pengembangan ilmu 

pengetahuan dan teknologi robotika. 

b. Media yang dapat membantu mahasiswa  dapat mengaplikasikan teori 

yang sudah didapat dan mengembangkan kemampuan dalam bidang 

robotika. 

c. Sebagai alat praktek secara langsung dalam pengembangan ilmu 

pengetahuan dan teknologi robotika. 
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