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Metode 

Luaran 

Robot humanoid, khususnya robot pemain bola dibangun dari serangkaian aktuator (motor servo) dan bracket (penyangga) yang   

            dihubungkan satu sama lain. Hubungan tersebut menentukan jumlah derajat kebebasan (DOF) pergerakan dari robot yang dibangun.  

     Pada penelitian ini telah dibangun robot humanoid dengan 18 dan 19 DOF. Penelitian ini menggunakan pengendali CM-530 dari  

          Bioloid dan  Ardunio Nano  berbasis mikrokontroler ATMega 328. Fokus dari penelitian ini adalah pada proses pengembangan  

model kendali berbasis visual dari kamera Pixy CMUCam5. Model kendali yang dikembangkan dengan memanfaatkan data    

  block color yang diterima oleh kamera yang kemudian dikonversi menjadi nilai jarak antara robot dengan objek bola tenis  

    berwarna  jingga pada lantai karpet berwarna hijau tua. Dengan menggunakan rumus dasar phytagoras, kemudian  

     dihitung hingga dapat ditentukan jumlah langkah yang harus dijalankan robot menuju objek bola tersebut.  
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