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Pembangkit Gerakan Trayektori Berbasis Polinomial pada Robot Humanoid 

Vivy Fauziah 

1800022023 

ABSTRAK 

Robot humanoid R-SCUAD adalah tim robot dari Universitas Ahmad Dahlan 

yang berlaga pada Kontes Robot Indonesia divisi Humanoid. Sebuah kompetisi 

Robotika yang fokus pada pengembangan robot humanoid dalam permainan sepak 

bola. Setiap robot dilengkapi dengan sensor, aktuator, dan teknologi pendukung 

lainnya agar bisa mengenali lapangan pertandingan, mengidentifikasi bola, 

melakukan gerakan dasar seperti berjalan, menendang, bangun saat terjatuh, 

berkomunikasi dengan rekan satu tim, serta mengambil keputusan dalam 

permainan. Salah satu masalah yang dihadapi dalam pengembangan robot, yaitu 

pembangkitan gerakan. Metode yang saat ini digunakan, masih dibuat secara 

manual dengan mengandalkan intuisi dari operator robot. Robot seringkali gagal 

membangkitkan gerakan kerena gerakan yang sudah direkam, tidak dimainkan 

dengan runtut. 

Metode Trayektori berbasis polinomial adalah sebuah metode yang digunakan 

untuk membangkitkan gerakan robot yang lebih halus dan berkelanjutan karena 

bisa memberikan lebih banyak kendali atas bentuk lintasan. Metode ini 

dikembangkan menggunakan fungsi polinomial derajat ke empat untuk 

menentukan posisi awal hingga akhir gerakan robot. Trayektori memudahkan 

operator robot untuk memberi perintah kepada robot, bagaimana harus bergerak 

untuk mencapai posisi dan orientasi tertentu dan membiarkan trayektori untuk 

menentukan pergerakan robotagar bisa mencapai posisi tersebut. 

Fokus utama dari penelitian ini adalah robot mampu untuk membagkitakan 

gerakan menendang dengan metode trayektori berbasis polinomial. Hasil penelitian 

menunjukan bahwa robot mampu membangkitkan gerakan tendangan kiri, 

tendangan kanan, dan tendangan samping. Robot mampu menggerakan sendinya 

sesuai dengan lintasan dari initial hingga final position. Dari 10 kali uji coba, rata-

rata waktu yang dibutuhkan robot untuk membangkitkan satu gerakan penuh adalah 

5.334 detik untuk tendangan kiri, 6.099 detik untuk tendangan kanan dan 3.88 detik 

untuk tendangan samping. 

Kata kunci   Robot Humanoid, Sepakbola robot, Trayektori, Polinomial 



xxi 

MOTION TRAJECTORY GENERATION BASED ON POLYNOMIAL 

METHOD FOR HUMANOID ROBOTS 

Vivy Fauziah 

1800022023 

ABSTRACT 

Humanoid Robot is a robot whose shape and appearance resembles the human 

body and is equipped with technology so that it can carry out basic functions like 

humans in general. Robot Soccer Universitas Ahmad Dahlan (R-SCUAD) is one of 

Robotic Teams that competes on Indonesian Humanoid Robotic Soccer 

Competition. The focus of the competition is on developing humanoid robots that 

can play soccer, and each robot is equipped with sensors, actuators, and other 

supporting technologies to recognize the playing field, identify the ball, perform 

basic movements such as walking, kicking, standing up, communicating with 

teammates, and making decisions during the game. 

One of the challenges in robot development is generating smooth and 

continuous movements. The currently used method of manual movement generation 

by the robot operator is often unsuccessful due to a lack of precision and 

consistency. Robots often fail to generate movements because the movements that 

have been recorded are not played coherently. 

To address this issue, this research propose a trajectory generation method 

based on fourth-degree polynomial functions that allows for more precise control 

over the movement path. The operator can simply provide the robot with a target 

position and orientation, and the trajectory generates the necessary movement to 

reach the target. The main focus is on the robot's ability to generate kicking 

movements using this trajectory generation method. Results show that the robot 

successfully generated left, right, and side kicks, with an average time of 5.334 

seconds for left kicks, 6.099 seconds for right kicks, and 3.88 seconds for side kicks, 

based on ten trials. 

Keywords: Humanoid Robot, Robot Soccer, Trajectory, Polynomial 




