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Bahasa Indonesia 

Sistem Penyimpanan Gerak Robot Menggunakan Modul Micro SD Secara 2 

Arah 

Igo Putra Pratama 

1900022036 

ABSTRAK 

Kontes Robot Seni Tari Indonesia (KRSTI), adalah salah satu cabang 

perlombaan dari kontes robot indonesia (KRI), Kontes Robot Seni Tari Indonesia 

mengharuskan robot memiliki sistem yang bisa melakukan pembuatan dan 

penyimpanan gerak dari nilai sudut servo, salah satu tantangan dalam 

mengembangkan robot tari yang mampu melakukan gerakan yang banyak dan 

rumit adalah masalah penyimpanan data gerakan. sehingga untuk membuat 

pengaplikasian pada robot memerlukan memori yang cukup besar penggunaannya 

pada mikrokontroler yang dipakai pada robot. Pembuatan gerak robot harus 

dilakukan dengan waktu yang terbatas, hal ini menjadi kendala dalam pembuatan 

dan persiapan lomba yang diadakan setiap tahunnya, agar robot dapat menari 

dengan sempurna dalam waktu yang diberikan.  

Perekaman gerak robot menggunakan mikrokontroler OpenCM9.04 dan 

Arduino Mega 2560 Pro sebagai pengendali yang menggerakkan perintah ke 

dalam servo penggerak robot, gerakan terekam akan dipindahkan ke dalam Micro 

SD secara otomatis dalam bentuk format file.txt. Arduino akan membaca gerakan 

yang berada di dalam micro SD, dan mengirimkan sinyal ke dalam OpenCM 9.04 

untuk menggerakkan servo. 

Hasil yang didapatkan adalah robot mampu menyimpan data gerakan yang 

lebih banyak, robot dapat melakukan perekaman gerakan dan menyimpan gerakan 

ke dalam micro SD, dan robot dapat membaca kembali gerakan yang telah dibuat 

sebelumnya. Keberhasilan robot dalam melakukan pemanggilan gerakan kembali 

mencapai tingkat keberhasilan 100%. 

Kata kunci : Robot Humanoid, Robot seni tari, Penyimpanan gerak 
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English 

Robot Motion Storage System Using Micro SD Module in 2 Directions 

Igo Putra Pratama 

1900022036 

ABSTRACT 

The Indonesian Dance Robot Contest (KRSTI), is one of the competition 

branches of the Indonesian Robot Contest (KRI). The Indonesian Dance Robot 

Contest requires robots to have a system that can create and store motion from 

servo angle values, one of the challenges in developing dance robots. capable of 

performing many and complex movements is a problem of storing movement data. 

So to make an application on a robot requires quite a large amount of memory to 

use on the microcontroller used on the robot. Making robot movements must be 

done in a limited time, this is an obstacle in making and preparing for the 

competition which is held every year, so that the robot can dance perfectly in the 

time given. 

Robot motion recording uses the OpenCM9.04 microcontroller and 

Arduino Mega 2560 Pro as a controller that drives commands into the robot drive 

servo. The recorded movements will be transferred to Micro SD automatically in 

the form of a .txt file format. Arduino will read the movements in the micro SD, 

and send a signal to OpenCM 9.04 to move the servo. 

The results obtained are that the robot is able to store more movement 

data, the robot can record movements and save movements to micro SD, and the 

robot can read back movements that have been made previously. The success of 

the robot in calling the movement again reached a success rate of 100%. 

Keywords: Humanoid Robot, Dance Robot, Motion Storage 

   

 


