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ABSTRAK

Taufiqurrahman Shafa. Analisis Perbandingan Unjuk Kerja Robot Humanoid yang
dimodifikasi menggunakan Dynamixel MX-28 untuk Meningkatkan Kemampuan
Robot. Skripsi. Jakarta: Fakultas Teknik, Universitas Negeri Jakarta 2023. Dosen
Pembimbing: Nur Hanifah Yuninda, M.T dan Dr. Aris Sunawar, M.T.

Tujuan dari penelitian ini adalah untuk mengetahui berapa besar peningkatan unjuk
kerja pada sistem robot humanoid ketika ditambahkan dua buah servo Dynamixel
MX-28. Adapun untuk unjuk kerja yang dipilih adalah akurasi dan kecepatan kerja.
Penelitian dilakukan dengan menggunakan metodologi kuantitatif komparatif
dengan cara membandingkan variabel data pengujian. Variabel bebas adalah varian
robot berdasarkan jenis servo yang digunakan. Variabel terikat adalah akurasi dan
kecepatan kerja robot dalam melakukan gerakan.

Kesimpulan dari penelitian ini adalah robot dengan modifikasi varian 2 secara rata-
rata mengalami peningkatan unjuk kerja yang signifikan dibandingkan robot tanpa
modifikasi dan varian lainnya.

Kata kunci: Robot Humanoid, Dynamixel AX-12, Dynamixel AX-18, Dynamixel
MX-28, Meningkatkan kemampuan robot



ABSTRACT

Taufiqurrahman Shafa. Analysis of Performance Comparison of Modified
Humanoid Robot using Dynamixel MX-28 for Enhancing Robot Capabilities.
Essay. Jakarta: Faculty of Engineering, State University of Jakarta 2023. Advisor:
Nur Hanifah Yuninda, M.T and Dr.Aris Sunawar, M.T.

The purpose of this study is to determine the extent of performance improvement
in the humanoid robot system when two Dynamixel MX-28 servos are added. The
selected performance metrics are accuracy and operational speed.

The research employs a comparative quantitative methodology by comparing
variables from the testing data. The independent variable is the robot variant based
on the type of servo used. The dependent variables are the accuracy and speed of
the robot's movements.

The research results indicate that, on average, the robot with modification variant 2
exhibited a notable performance improvement compared to the unmodified robot
and other variant.

Keywords: Humanoid Robot, Dynamixel AX-12, Dynamixel AX-18, Dynamixel
MX-28, Enhancing robot capabilities
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