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ABSTRAK 

 

 Robot biped merupakan robot berkaki dua yang dapat berjalan layaknya 

manusia. Robot ini memiliki struktur kaki seperti manusia dan memiliki sendi-sendi 

yang mewakili pergelangan kaki, lutut, dan pinggul. Pada robot biped, menjaga 

keseimbangan badan saat diam maupun dalam keadaan berjalan. Pada tugas akhir 

ini telah dibuat robot berkaki dua (biped) yang dapat berjalan maju dengan 

seimbang dan dapat menghindari halangan. Pembuatan Robot Biped ini bertujuan 

untuk mengamati kinerja pergerakan robot bergerak maju dan menghindari 

halangan tanpa terjatuh. Prinsip kerja yang digunakan adalah, ketika robot 

diaktifkan, robot dalam posisi siap sensor GS-12 akan aktif dan Sensor DMS-80 

akan mendeteksi halangan di depan, jika tidak ada halangan maka robot akan 

berjalan maju dan ketika sensor DMS-80 mendeteksi adanya halangan maka robot 

akan menghindar ke kanan jika nilai pembacaan sensor DMS-80 = 146 atau kekiri 

jika nilai pembacaan sensor DMS-80 = 71, dan sensor GS-12 akan menjaga agar 

robot tidak terjatuh pada setiap gerakan. Dari pengujian keseluruhan dapat 

disimpulkan, robot biped delapan sendi dengan sensor GS-12 sebagai sensor 

kesetimbangan dan sensor DMS-80 sebagai pendeteksi halangan. Pada pengujian 

ini robot dapat berjalan sesuai dengan perintah yang diberikan. Pada pengujian 

robot dapat diketahui jumlah jatuh robot yaitu, total robot terjatuh 39 kali dari 5 

kali pengujian, 3 jenis gerakan dan 28 step gerakan. 

Kata kunci: Robot Biped, Robot Biped Pendeteksi Halangan, Kontroler 

CM-530, Sensor DMS-80, Motor Servo Dynamixel AX-12 
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ABSTRACT 

 

Biped robots are two-legged robots that can run like humans. This robot 

has a foot structure like humans and has joints that represent the legs, knees and 

hips. In biped robots, the balance still runs when it stays inside walking. In this 

final project a biped robot has been made that can move forward in a balanced 

manner and can avoid obstacles. Making this Biped Robot to improve the 

compatibility of robots that move forward and avoid obstacles without falling. The 

working principle used is, the robot compilation is activated, the robot is in a 

position ready the GS-12 sensor will be active and the DMS-80 sensor will discuss 

the obstacles ahead, if there is no obstacle the robot will move forward and the 

compilation of sensors then the robot will avoid to the right if the sensor reading 

value is DMS-80 = 146 or left if the sensor reading value of DMS-80 = 71, and the 

GS-12 sensor will read so that the robot does not fall in every movement. From 

the overall test it can be concluded, the eight-joint biped robot with the GS-12 

sensor as an equilibrium sensor and DMS-80 sensor as a barrier detector. In this 

test the robot can be run according to the command given. In testing the robot, it 

can be seen the number of robot falls, namely, the total robots fell 39 times out of 

5 tests, 3 types of movements and 28 steps of movement. 

Keywords: Biped Robot, Biped Robot Obstacle Detector, CM-530 

controller, sensors DMS-80, Servo Motor Dynamixel AX-12 
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