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ABSTRAK 

As we know, the world of technology nowadays is advancing in a faster 

pace each days. Now, our common use tool has entered a digital phase where 

everything is computerized. Same as in robotic and automation field because they 

have been used for industrial purpose and also popular by replacing human to do 

some work which is cannot do by human, for example in a chemical work, lift heavy 

thing and many more. One of the purposes to make a design of this bipedal robot is 

to create advance robot in this technology world by using microcontroller. 

Furthermore, the use of legged humanoid robot has been gaining popularity in 

hospitality industry. The technology for building legged robot can be implemented 

to build motorized prosthetics for the handicaps. The numerous advantages of 

building a legged robot especially biped robot, justified the need to built one. This 

will cover much different experiment with different control techniques to investigate 

how the robot will move. To resolve the validity of the circuit, the confirmation will 

be done by simulate the circuit. This robot use 16F84 microcontroller which have 

been programmed using microcontroller software to control every each movement. 

Bipedal robot is look like a human being because they have two legs to walk. The 

muscle for motion is to generated using HS-322 servomotor. This project is prepared 

when interfacings the microcontroller with two servos, but the combination of six 

servos can not make them move smoothly. Accordingly the parts need to upgrade 

and fixes for smooth motion of motors. 
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ABSTRAK 

Seperti yang kita ketahui, teknologi dunia pada masa kini telah berkembang 

dengan pesat setiap hari. Sekarang, alatan asas yang sering di gunakan telah 

memasuki fasa digital dimana telah menggunakan system berkomputer. Sarna juga 

dalam industri automasi dan robot yang mana penggunaannya amat meluas dalam 

menggantikan manusia dalam melakukan sesuatu ke:rja yang diluar kemampuan 

manusia itu sendiri seperti di kawasan yang mengandungi bahan kimia, untuk 

mengangkat benda berat dan sebagainya. Salah satu tujuan untuk mereka satu robot 

be:rjalan yang menggunakan dua kaki ialah untuk membuktikan robot yang yang 

boleh berfungsi dalam dunia yang berteknologi ini dengan menggunakan mikro 

pengawal (microcontroller). Penggunaan robot berkaki, terutamanya berkaki dua 

yang berupa manusia semakin popular di sektor hospitaliti. Teknologi pembinaan 

robot berkaki boleh digunakan untuk membina kaki palsu bermotor untuk kegunaan 

golongan kurang upaya. Memandangkan kelebihan robot berkaki yang begitu ketara 

berbanding robot beroda, adalah wajar usaha untuk membinanya. Projek ini juga 

merupakan satu eksperimen untuk mengkaji bagaimana sesuatu robot dapat bergerak. 

Simulasi dapat dilakukan untuk menentusahkan keberfungsian litar. Robot ini 

menggunakan mikro pengawal (microcontroller) jenis 16F84 yang telah 

diprogramkan dengan menggunakan perisian mikro pengawal untuk menentukan 

pergerakannya. Robot berkaki dua ini juga kelihatan seperti manusia kerana 

mempunyai dua kaki untuk bergerak. Pergelangan kaki robot tersebut dapat 

digerakkan dengan menggunakan servo motor. Robot telah dapat disediakan dan 

boleh di gabungkan antara mikropengawal dan dua servo, tetapi gabungan enam 

servomotor tidak dapat menggerakkan servo dengan lancar. Berikutan tersebut, robot 

ini perlu ditingkatkan dan diubah suai untuk kelancaran pe:rjalanan motor. 






































