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MOTO 

 

 

"Hai orang-orang yang beriman, rukuklah kamu, sujudlah kamu, sembahlah tuhanmu 

dan perbuatlah kebajikan, supaya kamu mendapat kemenangan."  

(Terjemahan Surat Al Hajj ayat 77) 

 

"Jika Allah menolong kamu, tidak ada orang yang dapat mengalahkan kamu. Jika 

Allah membiarkan kamu, siapakah gerangan yang dapat menolong kamu selain Allah 

sesudah itu? Oleh karena itu, hendaklah kepada Allah saja orang-orang mukmin 

tawakkal"  

(Terjemahan Surat Ali Imron ayat 160) 
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ABSTRAK 

 

 

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik 

menggunakan pengawasan manusia, ataupun menggunakan program yang telah 

didefinisikan terlebih dahulu (kecerdasan buatan). Penelitian ini bertujuan untuk 

mengaplikasikan pergerakan dasar manusia terhadap sebuah robot humanoid. 

Metode Zero Moment Point pada robot humanoid  sangat di butuhkan untuk 

mendapatkan kestabilan robot ketika melakukan pergerakan. Selama titik pusat pada 

robot atau di sebut titik nol masih berada pada area telapak kaki robot ketika di tarik 

garis lurus ke bawah, robot akan dalam kondisi seimbang. Pada penelitian ini 

pengujian kestabilan pada robot meliputi pergerakan ketika duduk, berdiri, berjalan 

dan berbelok ke kanan. Hasil yang di peroleh selama pengujian adalah, robot dapat 

melakukan setiap pergerakan dengan seimbang tanpa jatuh. Rata-rata waktu yang di 

tempuh untuk robot berdiri adalah 3 detik. Sedangkan rata-rata waktu yang di 

tempuh ketika berjalan sejauh 100cm adalah 8.48 detik. Sedangkan rata-rata waktu 

yang di tempuh robot untuk berbelok adalah 3.77 detik. 

 

 

Kata Kunci : robot humanoid, titik beban, Zero Moment Point 
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Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Jember 

 

 

 

ABSTRACK 

 

 
The robot is a mechanical device that can perform physical tasks, using either human 

supervision, or use a program that has been defined first (artificial intelligence). This study 

aims to apply the basic human movement to a humanoid robot. Zero Moment Point method 

on a humanoid robot is in need to get the stability of the robot while performing the 

movement. As long as the center point on the robot or call the zero point is still in the 

area when the robot feet in a straight line drag down, the robot will be in a state of 

balance. In this study testing the stability of the robot include the movement when 

sitting, standing, walking and turn right. Results obtained during testing is, the robot 

can perform each movement with balance without falling. The average time in taking 

to the robot stand is 3 seconds. While the average time on the travel when walking as 

far as 100cm is 8.48 seconds. While the average time the robot to turn in mileage is 

3.77 seconds. 

 

Keywords: humanoid robot, load point, Zero Moment Point 
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RINGKASAN 

 

 

Desain Kontrol Robot Humanoid Menggunakan Metode Zero Moment Point; 

Andi Fajar Kurniawan, 071910201073; 2012: 71 halaman; Jurusan Teknik Elektro 

Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 
Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik 

menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan program yang telah 

didefinisikan terlebih dulu (kecerdasan buatan). Robot biasanya digunakan untuk tugas yang 

berat, berbahaya, pekerjaan yang berulang dan kotor. Yang menjadi permasalahan di 

dalam penelitian ini adalah bagaimana membuat sebuah desain kontrol robot 

humanoid dengan memiliki kestabilan statis (ketika berdiri) dan kestabilan dinamis 

(ketika berjalan). Tujuan dari penelitian ini adalah untuk lebih memahami tentang 

dunia robotika dan pengaplikasiannya, khususnya pada robot humanoid. Sehingga 

hasil dari penelitian ini diharapkan dapat di manfaatkan untuk pengendalian kontrol 

robot humanoid yang dapat di gunakan untuk kontes robot sepak bola. Metode yang 

akan digunakan pada penelitian ini adalah Metode Zero Moment Point. Zero Moment 

Point adalah sebuah konsep yang berkaitan dengan dinamika dan kontrol gerak robot 

berkaki, misalnya untuk robot humanoid. Dapat didefinisikan sebagai titik singgung 

yang bertepatan / berdempetan dengan lantai / tanah dimana jumlah dari seluruh gaya 

yang aktif adalah sama dengan nol.   

Penelitian ini dilaksanakan setelah seluruh komponen robot humanoid telah 

terpasang, dan robot siap untuk di program. Sebelum masuk pada tahap pemrograman 

robot, terlebih dahulu melalui tahapan perhitungan titik beban dari robot. Setiap 

bagian pada robot di hitung terlebih dahulu titik bebannya. Kemudian keseluruhan 

titik beban pada setiap bagian di gabungkan dan di peroleh titik beban pada suatu 

kondisi statis. Tahapan awal adalah pengkondisian robot pada posisi berdiri, setelah 

diketahui titik beban dari keseluruhan bagian robot, dapat di tentukan lagi titik beban 

pada setiap pergerakan robot menggunakan Metode Zero Moment Point. Karena 
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perhitungan pada penelitian kali ini adalah pada kondisi robot statis, maka percepatan 

pada pergerakan robot di anggap nol.  

Pada setiap pergerakan robot terdiri dari beberapa step, semakin banyak step 

yang di gunakan, maka pergerakan robot akan semakin halus. Perhitungan titik beban 

pada penelitian ini mengambil satu contoh step pada setiap pergerakan pada robot 

yang meliputi duduk, berdiri, berjalan, dan berbelok. Setelah di ketahui titik beban 

pada setiap pergerakan robot, robot kemudian di program dengan memberikan 

masukan besar sudut yang akan di capai pada setiap motor, sehingga akan 

menghasilkan satu step pergerakan robot. 

Pengujian pada penelitian ini adalah dengan menjalankan robot untuk 

melakukan pergerakan posisi duduk, apakah robot telah seimbang atau tidak, 

kemudian di uji untuk melakukan pergerakan berdiri, jika robot telah seimbang, 

pengujian berlanjut dengan menguji robot untuk berjalan sejauh 100cm. Setelah robot 

dapat berjalan dengan seimbang, kemudian robot di uji untuk melakukan pergerakan 

berbelok kearah kanan. Setelah robot berhasil melakukan pengujian empat 

pergerakan tersebut, berarti pengujian telah selesai.  

Hasil dari pengujian pada robot menunjukkan, Robot dapat melakukan pergerakan 

duduk, berdiri, berjalan, dan belok dengan seimbang tanpa jatuh ke satu sisi. Sedangkan rata-

rata waktu yang di tempuh robot untuk berdiri adalah 3 detik. Sedangkan rata-rata waktu 

yang di tempuh ketika robot berjalan sejauh 100cm adalah 8.48 detik. Sedangkan rata-rata 

waktu yang di tempuh robot untuk berbelok adalah 3.77 detik 
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