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ABSTRAK

Robot diartikan sebagai sebuah sistem yang terdiri dari hardware dan software
yang dapat melakukan tugas tertentu dari manusia yang butuh ketelitian dan
beresiko tinggi. Pada robot untuk bermain sepak bola masih belum stabil dalam
berjalan menyebabkan robot tersebut mudah jatuh. Dalam pencarian bola robot
belum bisa menentukan jarak dengan bola dan mengambil keputusan dalam
melakukan gerakan dengan cepat. Dalam pertandingan sepak bola, robot
humanoid diharapkan dapat berjalan lebih cepat menuju bola, mengganti arah
jalan, bangkit berdiri bila terjatuh dan dapat menendang bola ke gawang lawan.
Dengan adanya sensor kamera robot dapat mendektesi warna bola, gawang dan
lapangan. Robot soccer akan bergerak mengenali warna dari bola, dan mencari di
mana posisi bola dengan menggunakan sensor kamera. Proses alur kerja robot
adalah /nput dari havimo 2.0 digunakan untuk mendeteksi bola. /nput dari sensor
gyroscope digunakan untuk keseimbangan bila robot jatuh bisa berdiri kembali.
Proses dari CM-510 berfungsi sebagai pengontrolan dari input dan output. Quiput
dari Ax-12 berfungsi sebagai penggerak dari robot. Metode greedy merupakan
metode yang memecahkan masalah secara langkah per langkah. Dari setiap
langkah yang dilakukan tersebut, terdapat berbagai macam solusi yang dapat kita
peroleh untuk mencapai tujuan. Metode static walking adalah metode yang
digunakan untuk kestabilan dan efektivitas pergerakan robot saat mengejar bola.
Dalam tesis ini membahas tentang tracking bola pada robot humanoid penelitian
yang digunakan adalah metode penelitian eksperimen serta metode pengujian
sistem yang digunakan adalah metode black box. Hasil dari penelitian greedy
memperoleh keberhasilan 86% dari tujuh percobaan, sedangkan untuk untuk
kestabilan dalam 10 kali percobaan berjalan metode static walking memperoleh
waktu rata-rata 28 detik sedangkan metode dynamic walking memperoleh waktu
rata-rata 2 menit agar sampai pada tujuan.

Kata Kunci : robot, warna bola, gawang dan lapangan, metode greedy, metode

static walking.
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ABSTRACT

Robot can be interpreted as a system that consist from hardware and software that
can do some job from human which needed precision and having high risk. On the
soccer player robot which still unstable when walking cause that robot to fall
easily. On the ball searching, the robot still can’t determine the range with ball
and do the fast footwork. On the soccer match the humanoid robot is hoped could
walk faster toward the ball, switch the movement direction, standing
automatically when fallen, and kick the ball toward its opponent goalpost. With
the camera sensor the robot could detect the ball’s color, goalpost and field.
Soccer robot will move by identify color from the ball, and searching the ball
position with the camera sensor. The robot workflow are /nput from havimo 2.0
which use for detect the ball. Input from gyroscope sensor is used for balancing
when the robot fall so the robot can stand again. The processes from CM-510
function as the control from input and output .Output from Ax-12 function as the
activator for the robot. Greedy method is a method which solving the problem
step by step. From each of those step that had been done, we could find various
kind of solution that could be use to solve the problem. The static method is a
method that being used for the stability and effectiveness the robot when chasing
the ball. In this thesis I examine for the ball tracking on the humanoid robot, the
research method that being used are the experiment research method and the
system testing method are the black box method. The result form this greedy
research is the 86% success rate from seven experiments, while for the stability in
10 trial runs static walking method the result are the average time 28 seconds
while the dynamic walking acquire the average time 2 minutes to reach the
destination.

Keywords : robot, ball color, goalpost and field, greedy method, static walking
method.
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