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ABSTRAK

Penelitian di bidang robotika khususnya robot berkaki dua sangat
cepat berkembang. Hal ini dibuktikan dengan munculnya inovasi-inovasi
robot baru dari seluruh penjuru dunia untuk berbagai keperluan.
Contohnya yaitu robot humanoid canggih buatan perusahaan Tesla yang
diberi nama Tesla Bot. Perkembangan dunia robotika didukung dengan
perkembangan teknologi dunia. Pada akhir 2016, raksasa pencarian
Internet Google merilis produk baru bernama Google Home. Google
Home merupakan speaker terintegrasi mikrofon yang mendukung
pengenalan suara yang memungkinkan untuk menyelesaikan operasi
handsfree. Pada penelitian ini dibahas perancangan kendali robot
humanoid yang memanfaatkan teknologi perangkat Google Home dan
aplikasi android. Suara di gunakan sebagai masukan perintah gerak robot.
Gerakan robot yang dibuat yaitu gerakan dasar robot seperti gerak maju,
mundur, geser kanan dan geser kiri. Gerakan tersebut dibuat
menggunakan software Ultimate WYSIWYG Motor Control. Data hasil
pergerakan motor servo yang didapat dimasukan ke dalam program
ESP32 sebagai mikrontroler utama. ESP32 berfungsi untuk mengolah
data, dan menerima data dari server blynk. IFTTT digunakan sebagai
penghubung antara 2 buah platform yaitu Blynk dan Google Home. Untuk
aplikasi android dibuat menggunakan MIT App Inventor. Hasil dari
penelitian ini robot dapat dikendalikan dengan perintah suara dan aplikasi
android. Robot rata-rata mampu bergerak maju sejauh 8,26 cm, mundur
sejauh 5,62 cm, geser kiri sejauh 1,54 cm dan geser kanan sejauh 1,3 cm.
Sistem kendali dengan perintah suara melalui aplikasi android memiliki
presentasi keberhasilan 100% dengan rata-rata waktu respon robot 3,038
detik. Sedangkan sistem kendali robot dengan tombol melalui aplikasi
android memiliki presentasi keberhasilan 100% dengan rata-rata waktu
respon robot 0,626 detik.

Kata kunci: Robot Humanoid, Perintah Suara, Blynk, IFTTT.



ABSTRACT

Research in the field of robotics, especially two-legged robots, is
growing very fast. This is evidenced by the emergence of various new
robot innovations from around the world for various purposes. An
example is a humanoid robot made by the Tesla company called the Tesla
Bot. The development of the world of robotics is supported by the
development of world technology. In late 2016, Internet search giant
Google released a new product called Google Home. Google Home is an
integrated speaker microphone that supports voice recognition allowing
for complete hands-free operation. This study discusses the design of a
humanoid robot control that utilizes Google Home device technology and
android applications. Voice is used as input for robot motion commands.
The robot movements made are basic robot movements such as forward,
backward, right sliding and left sliding. The movement was made using
the Ultimate WYSIWYG Motor Control software. The data obtained from
the movement of the servo motor is entered into the ESP32 program as
the main microcontroller. ESP32 works to process data, and receive data
from the blynk server. IFTTT is used as a liaison between 2 platforms,
namely Blynk and Google Home. For android applications created using
MIT App Inventor. The results of this research robot can be controlled by
voice commands and android applications. The average robot is able to
move forward as far as 8.26 cm, backward as far as 5.62 cm, slide left as
far as 1.54 cm and slide right as far as 1.3 cm. The control system with
voice commands through the android application has a 100% success
presentation with an average robot response time of 3,038 seconds. While
the robot control system with buttons through the android application has
a 100% success presentation with an average robot response time of
0.626 seconds.

Keywords: Humanoid Robot, Voice Command, Blynk, IFTTT.
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cm
DoF

GND

12C

OLED

PCB

PWM

SCL

SDA

UART

USB

VCC
WYSIWYG

DAFTAR SINGKATAN

Centimeter

Degrees of Freedoms

Ground

Inter Integrated Circuit
Organic Light Emitting Diode
Printed Circuit Board

Pulse Width Modulation

Seria Clock

Serial Data

Universal Asynchronous Receiver Transmitter
Universal Serial Bus

Volt Collector to Collector
What You See Is What You Get
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Action

Degrees of Freedom

(DoF)

Duty Cycle

End Effector

Inisialisasi
Inisiasi
Input
Joint

Kinematika

Konfigurasi

Layout

Link

Mikrokontroller

Output

DAFTAR ISTILAH

Tindakan atau aksi

Setiap titik sumbu gerakan mekanik pada
robot, tidak terhitung untuk end
effector'!l.

Representasi  dari  kondisi  logika
high dalam suatu periode sinyal dan di
nyatakan dalam bentuk (%) dengan range
0% sampai 100%!%.

Bagian ujung atau link terakhir dari
robotBl.

Pemberian nilai awal

Permulaan

Masukan

Ruas atau sambungan yang
memungkinkan terjadinya gerakan pada
dua bagian tubuh robot!!!,

Cabang dari mekanika klasik yang
membahas gerak benda dan sistem benda
tanpa mempersoalkan gaya penyebab
gerakan

Suatu pembentukan susunan, settingan
atau proses pembuatan wujud dari sebuah
benda.

Tata letak dari suatu elemen desain yang
di tempatkan dalam sebuah bidang
menggunakan sebuah media yang
sebelumnya sudah di konsep terlebih
dahulu.

Bagian robot yang menghubungkan tiap-
tiap joint robot [,

Sebuah chip yang berfungsi sebagai
pengontrol rangkaian elektronik dan
umunya dapat menyimpan program
didalamnya.

Keluaran
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Printed Circuit Board
(PCB)

Pulse Width
Modulation (PWM)

Trigger

Sebuah papan sirkuit cetak yang penuh
dengan sirkuit dari logam yang
menghubungkan komponen elektronik
yang berbeda jenis maupun sama satu
sama lain tanpa kabel[*l.

Teknik modulasi dengan mengubah lebar
pulsa (duty cycle) dengan nilai amplitude
dan frekuensi yang tetapDl.

Pemicu untuk menggerakkan sesuatu.
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