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Abstrak

Menuju industri 4.0 munculnya teknologi otomasi arm robot sangat berguna membantu pekerjaan manusia, dimana
untuk melakukan pekerjaan yang rumit dan memerlukan ketelitian tinggi, waktu yang relatif cepat, bahkan
pekerjaan yang membosankan karena diulang-ulang. Dalam hal ini arm robot sangat diperlukan untuk membantu
proses produksi suatu barang yang awalnya dilakukan manusia, seperti : robot pengelasan, robot pemindah barang,
robot perakitan. Untuk itu diperlukan sebuah sistem kontrol yang dapat memenuhi keinginan tersebut. Penelitian
ini bertujuan untuk memperoleh hasil rancang bangun arm robot tipe kartesian, dengan sebuah mikrokontroler
sebagai pengendalinya. Material yang digunakan yaitu achrylic berukuran tebal 5 mm. Metode penelitian yang
digunakan adalah riset dan pengembangan dari beberapa sumber yang akan menghasilkan produk berupa prototype
arm robot. Langkah penelitian yang akan dilakukan meliputi; design mesin, perancangan hardware, perancangan
software, pengujian untuk kerja mesin, pembahasan hasil perancangan. Proses kerja untuk mengerakan 6 buah
motor servo yang megnhasilkan 6 derajat kebebasan Hasil dari perancangan ini menunjukan bahwa arm robot
dapat dibuat dengan mikrokontroler. Dari hasil percobaan yang telah dilakukan ,dapat disimpulkan bahwa arm
robot dapat bekerja sesuai gerakan yang telah direkam dan dapat diulang secara otomatis.

Kata Kunci: Revolusi Industri 4.0, Arm Robot, Mikrocontroller, Servo Motor , Riset dan Pengembangan, Derajat
kebebasan

1. PENDAHULUAN

yang dapat melakukan pekerjaan pekerjaan

Menuju industri 4.0, dalam dunia industri
manufaktur telah mengalami banyak kemajuan
teknologi yang bisa dibilang cukup signifikan,
semakin berkembang luas, baik dari sisi
produktivitas maupun kualitasnya. Salah satu
teknologi yang berkembang pesat dewasa ini
adalah didalam perindustrian manufaktur,
dimana pengontrolan mesinnya yang begitu
canggih. Dengan perkembangan teknologi
menjadikan mesin-mesin bergerak, berproses,
dan berproduksi otomatis dengan sentuhan
teknologi nan canggih. Seperti salah satunya
arm robot untuk membantu manusia dalam
melakukan pekerjaan yang memerlukan
ketelitian tinggi, waktu yang relatif cepat,
bahkan pekerjaan yang membosankan karena
diulang-ulang. Dalam hal ini arm robot sangat
diperlukan untuk membantu proses produksi
suatu barang yang awalnya dilakukan manusia,
seperti : robot pengelasan, robot pemindah
barang, robot perakitan (Wahyu dan Nona,
2014).

Rancang bangun arm robot ini dilatar-
belakangin karena fungsi arm robot itu sendiri

yang memerlukan ketelitian tinggi, waktu yang
relatif  cepat, bahkan pekerjaan yang
membosankan karena diulang-ulang. Muncul
ide bagaimana cara merekam gerakan gerakan
saat melakukan proses kerja kemudian
dijalankan secara berulang ulang dengan posisi
ketelitian tinggi dan waktu yang relatif cepat.
Tentunya arm robot ini dapat menyimpan
beberapa gerakan sekaligus yang nanti dapat
dijalankan kembali sesuai kebutuhan misalnya
saat pergantian model / jenis produk
(R.Siegwart, 2004).

2. METODOLOGI

2.1 Metode Penelitian

Dalam metode penelitian ini riseit dan
peingeimbangan dilakuikan muilai dari
suimbeir yang akan meinghasilkan
produik beiruipa prototypei arm robot.
Langkah  peineilitian  yang  akan
dilakuikan meilipuiti; deisain meisin,
peirancangan hardwarei dan softwareli,
peinguijian  uintuik  keirja  meisin,
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peimbahasan hasil peirancangan.
Meitodei peineilitian ini, dipeirluikan
liteiratuirei,  juirnal,  papeir  dan

peineilitian yang teirkait seibagai data
reifeireinsi, proseis seilanjuitnya yaitui
rancang banguin. Rancang banguin
dilakuikan deingan langkah — langkah
proseis peireincanaan, peirancangan,
impleimeintasi, peinguijian alat, dan
peimbahasan hasil peirancangan.
Meitodei ini seiring diguinakan seibagai
peingeimbangan sisteim dibidang
teiknik.

1. Desain Mesin
Desain mesin sendiri nantinya akan
dibagi dua, yaitu :

o Desain Mekanikal
Desain mekanikal akan dilakukan
menggunakan software desain
2D/3D. Software yang akan
digunakan yaitu AutoCAD.

e Desain Elektrikal
Desain elektrikan akan dilakukan
menggunakan software desain
khusus elektrikal yang sudah
memiliki akses ke database
komponen elektrikal. Software
yang akan digunakan yaitu
Filtrzing.

2. Perancangan Hardware dan Software
Diperlukan nya perancangan dalam
membuat sebuah mesin. Dalam
menyusun tugas akhir ini diperlukan
sebuah perencanaan untuk menentukan
Hardware dan Software apa saja yang
akan digunakan untuk menentukan
dasar teori pada laporan penulisan ini
seperti datasheet servo motor, memori,
mikrokontroller, dan  komponen
lainnya.

Tabel 1. Tabel Peiralatan Hardware
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Mikrokontroller

Mikrokontroller

Mikrokontroller

Servo Motor

Servo Motor

Servo Motor

Encoder

Encoder

Encoder

Push button

Push button

Push button

Laptop Laptop Laptop
Adaptor Adaptor Adaptor
Baterai 5V Baterai 5V Baterai 5V

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel 2. Tabel Peralatan Software

Peralatan Software

Peralatan Software

Material

Justifikasi Pemakaian

Kuantitas

Peralatan Hardware

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

3. Pengujian

Pengujian akan dilakukan apabila sebuah
mesin telah selesai dirakit, guna mengetahui
fungsi kerja mesin tersebut telah sesuai yang
diinginkan atau perlu penyesuaian kembali
dibagian hardware atau software mesin
tersebut. Dalam melakukan pengujian sebuah
arm robot ada 2 point yang perlu diuji, yaitu

o Ketepatan gerakan
o Kekuatan mengangkat beban
Berdasarkan 2 point diatas maka perlu

ditentukan  cara

untuk

melakukan

pengujian terhadap arm robot.

Cara yang

nantinya digunakan
melakukan pengujian arm

untuk
robot disini

berdasarkan 2 point yang perlu diuji. Metode
pengujiannya yaitu :
e Arm robot akan meletakan benda kerja di

5 lokasi yang berbeda.

Material

Material

Material

e Arm robot akan mengangkat 7
buah benda yang memiliki selisih
massa sebesar 100 gram.
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Gambar.1 Rencana Layout Pengujian
Arm Robot
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

3. HASIL DAN PEMBAHASAN

Berdasarkan stuidi analisa liteiratuir
dan peiracangan alat uintuik sisteim reicord
and play uintuik Kkeindali motor seirvo
seibagai peinggeirak arm robot teilah dapat
di lakuikan. Proseis keirja arm robot yang
dapat beirgeirak seisuiai deingan posisi yang
teilah  diteitapkan  dapat  dilakuikan
beiruilang kali deingan tingkat keiteipatan
posisi yang tinggi. Deingan diseimatkanya
meimori peinyimpanan dan 2 pilihan modei
uintuik peingeindalian arm robot yaitui
manuial modei dan auito modei. Uintuik
meindapatkan keiteipatan posisi yang tinggi,
arm robot ini dileingkapi deingan motor
seirvo yang meimiliki torsi 9,8 kg/cm2 dan
sisteim closeiloop feieidback yang beirasal
dari inteirnal motor seirvo. Dalam
peirancangan alat ini teilah seisuiai yang di
harapkan dan meinjawab peiruimuisan
masalah pada bab 1. Tuijuiannya uintuik
meinghasilkan  sisteim  yang  dapat
meireikam dan meingeindalikan seirvo
motor pada arm robot.

3.1 Perancangan Perangkat Keras
(Hardware)
Perencanaan perangkat keras ini terdiri

dari 2 bagian yaitu perencanaan perangkat
keras untuk mekanikal dan perencanaan
perangkat keras untuk elektrikal seperti
blok diagram dibawah ini.

| PintPolaDesain | | PergeranDessin

 Desain Mekanikal |
Decinbeania ot i Vekanial

Perencanaan
o { Perskitan

s
Ferangkat Heras

A P\n;l’mbesa'\ | espentei

a2 PCB

Gambar 2. Blok Diagram Peraancangan Perangkat
Keras
Sumber : Penelitian Mandiri 2024
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1. Desain Arm Robot

Mekanikal

Gambar 3. Blok Diagram Desain
Mekanikal
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Desain dibuat menggunakan software
desain Desain 2D ini sebagai chasis
arm robot. setelah proses pembuatan
desain selesai, desain 2D akan dicetak
kemudian masuk ke tahap pengerjaan
hingga terbentuknya arm robot sesuai
desain yang telah ditetapkan.

Gambar 4. Desain Arm Robot.
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

2. Desain Rangkaian Elektrikal

Perencanzan Peancngin Pengerjaan
Desain B¢

Desain " i Desain Perakitan Selesai
Elektrial % elektrikal

software ritzing

Gambar 5. Blok Diagram Perencanaan
Elektrikal
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Power Supply
Input Tombol =
1. Record - Mikrokontroller Motor Servo
2. Replay

3. Stop

Memori Internal

Analog Feedback [+

Gambear 6. Blok Diagram Skema Elektrikal
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

-{ LED BUILTIN ‘
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Gambar 7. Gambar rangkaian Elektrikal
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

a. Rangkaian untuk Aktuator dan
Analog Feedback
Motor servo merupakan komponen
utama yang berfungsi sebagai
aktuator dalam menggerakan arm
robot. Motor servo memiliki 3 pin
utama yaitu VCC, GND, Pulse.
Namun untuk mendapatkan hasil
ketelitian yang tinggi, diperlukan
adanya umpan balik dari motor
servo sendiri.Oleh karena ini,
disini setiap motor servo yang
digunakan sedikit dimodifikasi
agar dapat menghasilkan umpan
balik berupa sinyal analog yang
dimasukan ke tiap tiap pin analog
pada mikrokontroller.

f i

B
ot et =l

[,

UJHJV g

Gambar 8. Rangkaian Motor Servo dan
Analog feedback
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

b. Rangkaian Memori, Manual, dan
Auto Mode
Rangkaian ini merupakan
rangkaian utama yang berfungsi
sebagai proses menjalankan sistem
arm robot. Rangkaian Memory
berfungsi untuk menyimpan semua
data pergerakan motor servo.

ISSN 2406-9841
e-11SN 2986-2973

Rangkaian manual mode dan auto
mode  menggunakan  module
bluetooh yang nantiknya berfungsi
sebagai komunikasi antara
mikrokontroller dengan remote
control.

Gambar 9. Rangkaian Memori, Record
Mode, Replay Mode
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

3.2 Hasil Perancangan Keseluruhan

Gambar 10. Perancangan Awal Arm Robot
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Gambar 11.Prancanan Sistem Keseluruhan
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

v,

Gambar 12. DesainvFinal Arm Robot
Sumber : Penelitian Mandiri 2024
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3.3 Pengujian Hardaware
1. Persiapan pengujian

balik yang akan dikonversikan
kemudian menghasilkan sudut yang

Beberapa peralatan yang
dibutuhkan untuk dapat melakukan
pengujian Arm Robot dalam record
dan replay gerakan adalah berikut :

a. Objek

Dalam  pengujian ini  akan
digunakan objek berupa botol yang
berisikan air sebanyak 50 ml, 100 ml,
300 ml, 400 ml, 500 ml, 600 ml, 700
ml. Objek pengujian  memiliki
diameter 4 cm dengan perbedaan tiap
objek sehingga objek pengujian
berjumlah 7 buah.

b. Layout

Lokasi peletakan objek dibuat
secara khusus membentuk huruf “n”
apabila nampak dari atas karena
menyesuaikan dengan konfigurasi
base yang bergerak 0° s.d. 180°
dengan diberi kertas karton yang
berbentuk segitiga siku-siku yang
memanjang disepanjang bibir lemari.

kemudian semua  komponen
pengujian diletakkan seperti gambar
4.13 Dengan “A” sebagai jarak antara
lemari pengujian dan arm robot yang
memiliki jarak 15 cm. dan “B”
merupakan jarak antara arm robot
dengan tiang peletakan objek yang
memiliki jarak 15 cm.

Gambar 13 Peletakan komponen
Sumber : Penelitian Mandiri 2024

2. Pengujian Ketepatan

Dengan menggerakkan arm arm robot
secara manual, maka secara otomatis
servo motor akan mengirimkan umpan

3.

kemudian dapat disimpan dengan
menekan tombol record. Setelah
semua posisi lengan robot telah
disimpan, arm robot dapat dijalankan
semua gerakan tersebut dengan
menekan tombol replay. Pengujian
dilakukan dengan cara arm robot akan
memindahkan tujuh objek yang
berbeda pada lemari pengujian dengan
lima lokasi peletakan.  Stelah
meletakkan benda menuju ke lima
lokasi, akan  diamati  apakah
pemindahan benda telah sesuai dengan
gerakan yang telah disimpan, nilai eror
juga bisa diamati dengan melihat nilai
perubahan yang tejadi antara nilai
yang disimpan dan nilai yang
dijalankan melalui serial monitor.
Pengujian Beban

Pengujian  beban  sendiri  akan
berlangsung beriringan  dengan
pengujian ketepatan. Yaitu dengan
cara menggati beban tiap menguji
ketepatan posisi.

199



Jurnal Ismetek
Vol. 18 No.02 Desember Tahun 2024

Tabel 3. Data Nilai Posisi Servo (recorded)

Nilai | Nilai Nilai | Nilai Nilai Nilai
Nama | posisi | posish | oS | ROsHL | poss Rosst
awal | tareetl |tarest2 | tarser3 | tarmetd | farmetS
Base 20 0 45 o0 135 180
Shoulder 75 180 180 180 180 180
Elbow. o 90 o0 o0 920 90
Twist 180 180 180 180 180 180
Grip ] 70 70 70 70 70

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel 1 Data Nilai Posisi Servo Ketika

Mengangkat Beban 100ml (replayed)

Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai

Nama | posisi | pesish | posisi | mosisi | pesisi | pesis

amal | tareet!l |taget? | tamEel3 | tamest4 | fammets
Base 20 0 45 20 135 180
Shoulder 75 180 180 180 180 180
Elboyw, 0 90 o0 00 90 00
Twist 180 180 180 180 180 180
Grip 0 65 635 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel 2 Data Nilai Posisi Servo Ketika

Mengangkat Beban 200ml (replayed)

Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai
Nama | posisi | mposisi | mosisi | mposisi | nesisi nosisi
awal | targetl |targef? | targer3 | tarmetd | targets
Base %0 0 I %0 135 180
‘Shoulder 75 180 180 180 180 180
Elbow. 0 %0 90 %0 %0 90
Twist 120 180 180 180 180 180
Grip 0 65 65 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

T abel 3 Data Nilai Posisi Servo Ketika

Mengangkat Beban 300ml (replayed)

Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai

Nama | posisi | posish | mesisi | pesisi | pewsi | posisi

awal | tagetl |tarestl | ftagetd | tanget4 | famets
Base 20 0 45 90 1335 180
Shoulder 75 180 180 180 180 180
Elbow, 0 90 20 90 90 90
Twist 180 180 180 180 180 180
Grip 0 63 63 65 63 63

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel 4 Data Nilai Posisi Servo Ketika
Mengangkat Beban 400ml (replayed)

Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai
Nama | posisi | posish | pesisi | posish | pesisi | posisi
awal | targetl |target2 | targer3 | tanget4 | famEets
Base 90 0 45 o 135 180
Shaulder 75 180 | 180 180 180 180
Elbow. 0 20 ) a0 20 20
Twist 180 180 180 180 180 180
Grip 0 65 63 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024
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Tabel .5 Data Nilai Posisi Servo Ketika
Mengangkat Beban 500ml (replayed)

Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai | Nilai
Nama | posisi | posish | posisi | peosisl | nosisi Resisi
awal | target!l |farget2 | targef3 | farget4 | targets
Base ) 0 2 03 134 180
Shaulder 75 180 180 180 180 180
Elbaw. 0 92 03 93 02 94
Twist 180 180] 180 180 180 180
Grip 0 65 65 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel . 6 Data Nilai Posisi Servo Ketika
Mengangkat Beban 600ml (replayed)

Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai

Nama | posist | posist | pesisi DOsisL nosisi nosist
awal | targetl |tarest? | tarest3 | tarmet4 | tamssts

Base %0 0 20 83 129 172
Shoulder 75 180 130 180 180 130
Elbow 0 o5 96 o4 03 o4
Twist 120 180 130 180 180 180
Grip o 65 65 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

Tabel . 7 Data Nilai Posisi Servo Ketika
Mengangkat Beban 700ml (replayed)

Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai Nilai

Nama - - i - - -
awal | target!l |target2 | target3 | targetd | tangets

Base ] 0 40 5 129 174
Shoulder 75 180 180 180 180 180
Elbow, 0 120 113 117 116 110
Twist 180 180 180 180 180 180
Grip 0 63 65 65 65 65

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

3.4 Pembahasan

3.1.2. Ketepatan gerakan
Untuk mengetahui perubahan
sudut yang terjadi saat robot
dijalankan makan harus dicari selisih
antara nilai tersimpan dengan nilai
setelah dijalankan (nilai eksekusi),
berikut metode perhitungannya
(Widyotriatmo, 2017):
Selisih pose servo = nilai tersimpan — nilai eksekusi
Maka, besarnya nilai selisih
akan dipengaruhi seberapa besar
perbedaan antara nilai tersimpan dan
nilai eksekusi. Untuk mengetahui
total selisih pada setiap objek terlebih
dahulu, setiap pose dan membaginya
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dengan jumlah pose yang tersimpan.
selisin pose servo dijadikan nilai
mutlak terlebih dahulu agar saat
selisih bernilai negatif (dikarenakan
nilai eksekusi lebih kecil daripada
nilai tersi mpan) tetap dapat
dijumlahkan keseluruhannya.

Berikut  merupakan  hasil
pengujian yang telah dilakukan,
memiliki lima titik target pengujian.
1. Targetl

Berikut merupakan grafik hasil
pengujian pada Target 1.
SELISIH DERAJAT TIAP SERVO PADA LOKASI 1

30

10

Objek1  Objek2  Objek3  Objekd  Objek5  Objek6  Objek7

—(iase Shoul der Elbow Twist =t Girip

Gambar . 1 Grafik perubahan selisih
nilai posisi servo setiap objek pada
Target 1
Sumber : penelitian mandiri 2024

2. Target 2
Berikut merupakan grafik hasil
pengujian pada Target 2.
SELISIH DERAJAT TIAP SERVO PADA LOKAS| 2

15
10

0
Cbjek1  Objek?  Objek3  Objek4  Objek5  Objek6  Objek7

—.—fiase Shouldar Elbow wist e Grip

Gambar . 2 Grafik Perubahan Selisih
Nilai Posisi Servo Setiap Objek Pada
Target 2
Sumber : penelitian mandiri 2024

3. Target 3
Berikut merupakan grafik hasil
pengujian pada Target 3.

SELISIH DERAJAT TIAP SERVO PADA LOKAS| 3

-
—

Objek1  Objek2  Objek3  Obiekd  Objek5  Objek6  Obiek7

—.—base Shoulder Elbovs Twist —8—Grip

Gambar . 3 Grafik perubahan selisih
nilai posisi servo setiap objek pada
Target 3
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Sumber : penelitian mandiri 2024

4. Target 4
Berikut merupakan grafik hasil
pengujian pada Target 4.

SELISIH DERAJAT TIAP SERVO PADA LOKASI 4

—~

Gambar .4 Grafik perubahan selisih

nilai posisi servo setiap objek pada
Target 4

Sumber : Penelitian Mandiri 2024

5. Target5
Berikut merupakan grafik hasil
pengujian pada Target 5.

SELISIH DERAJAT TIAP SERVO PADA LOKASI 5

A
\

Objek1  Objek2  Objek3  Objakd  ObjekS  Objek6  Objek7

—-—tase Shoulder Elbow Twis! = Ciip

Gambar .5 Grafik perubahan selisih
nilai posisi servo setiap objek pada
Target 5
Penelitian Mandiri 2024

GRAFIK RATA RATA SELISIH NILAI SERVO PADA SEMUA
LOKASI

—

Chiski  Objek?  Qbiek3  Chiekd  ObjekS  Obisk6  Dbiek7

———rise Shaul e o Twist == Gilp

Gambar . 6 Grafik rata rata selisih
nilai servo pada semua Target
Penelitian Mandiri 2024

Pada kelima grafik hasil pengujian
didapatkan hasil bahwa terjadi perubahan
yang mencolok pada servo elbow. Dengan
perubahan yang linier menyesuaikan objek
yang semakin berat. Dikarenakan servo
elbow bekerja sendiri tidak seperti servo
shoulder.

Pada saat mengambilan objek, servo
gripper disimpan dengan posisi menutup
sempurna agar objek tidak jatuh saat
dipindahkan. Semakin gripper terbuka
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maka nilai selisih servo akan semakin
besar. Sehingga apabila objek semakin
besar maka nilai selisin akan semakin
besar. Ada selisih sebesar 5° antara nilai
servo yang telah direcord dan nilai servo
yang direplay.

Tetapi terjadi kasus yang berbeda
pada grafik perubahan selisih rata-rata
servo base, dimana perubahan nilai
grafiknya tidak linear. Penyebabnya adalah
peletakan objek yang kurang sesuai dan
atau terjadi gesekan saat melakukan proses
pemindahan objek.

Namun selisih nilai posisi servo ini
hanya terjadi pada saat mengangkat beban
yang berlebih, jadi ketepatan gerakan ini
ada hubungannya dengan beban yang
berlebih,

3.1.3. Perhitungan Beban

Gambar . 7 Desain Akhir Arm Robot
Penelitian Mandiri 2024

Arm robot ini  digerakan dengan
menggunakan motor servo MG966R yang
memiliki torsi 9,4 kgf.cm pada tegangan
4,8V dan torsi sebesar 11 kgf.cm pada
tegangan 6V. Arm robot ini telah ditenagai
dengan power supply yang memiliki
spesifikasi tegangan 6V. Perhitungan torsi
sendiri. Jadi semakin jauh beban dari pusat
sumbu putar maka semakin kecil torsi yang
dihasilkan pada ujung sumbu putar. atau
secara matematis dapat dituliskan sebagai
berikut :
1=Fxl
T = torsi (Nm)

F = Gaya (N) = m (kg) . g(gravitasi) =
kgf(kilogram-force)
l = panjang lengan (m)
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Perhitungan torsi masing masing servo :

e Servo base : jarak dari pusat sumbu ke
titik beban yaitu 6cm jadi servo base
mampu memindahkan beban termasuk
berat arm robot hingga total 1,8 kg.

e Servo shoulder : digerakan 2 buah servo
sehingga total torsi yang dihasilkan 22
kgf.cm. jarak dari sumbu putar ke titik
beban yaitu ujung gripper sepanjang 20
cm. Jadi servo base  mampu
memindahkan beban termasuk berat arm
robot 1,1kg

e Servo elbow : jarak dari pusat sumbu
putar ke titik beban yaitu ujung gripper
sepanjang 13 cm. jadi servo elbow
mampu memindahkan beban termasuk
berat arm robot 0,84kg.

e Servo twist : jarak dari pusat sumbu
putar ke titik beban yaitu 2cm. jadi servo
twist mampu memutar beban hingga
6Kkg.

e Servo gripper : mekanisme gripper
membuat torsi yang keluar tetap 11kg.

Jadi karena servo elbow hanya mampu
mengangkat beban total 0,84 kg jadi arm
robot ini hanya mampu mengangkat beban
maksimal sesuai kemampuan servo elbow.

Beban arm dari servo elbow hingga gripper

yang terukur yaitu 400 gram sehingga

beban tambahan yang mampu terangkat
yaitu 440 gram.

3.1.4. Cara Kerja sistem keseluruhan

Pada penelitian kali ini dibuat sebuah
sistem Kkerja arm robot yang dapat
bergerak berdasrkan 3-Axis Linear dan 2-
Axis angular atau dapat disebut juga arm
robot dengan 5 derajat kebebasan. yang
bekerja sebagai 3-Axis Linear adalah
shoulder servo, elbow servo, grip servo.
Lalu yang bekerja sebagai 2-Axis Angular
yaitu base servo dan twist servo. Dari
kombinasi 5 servo penggerak tersebut,
didapatkan 5 sumbu pendeteksian yaitu 2
sumbu rotasi (x dan z) dan 3 sumbu linier
(atas-bawah, kanan-kiri, depan-belakang
Arm robot ini diharapkan mampu
merecord gerakan yang digerakan secara
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manual, gerakan tersebut berupa nilai
posisi motor servo yang akan tersimpan
ke memori internal, kemudian gerakan
yang telah disimpan akan dipanggil
kembali secara otomatis ketika tombol
replay ditekan.

Ketepatan gerakan arm robot
berhubungan linier dengan beban yang
diangkat, karena semakin berat beban
yang diangkat melebihi kemampuan
motor servo, maka kerja motor servo tidak
akan stabil, terbukti dari kemampuan
servo elbow yang hanya mampu
menerima beban tambahan sebesar 540
gram  mulai tidak stabil ketika
mengangkat beban air sebanyak 600 ml
dan 700 ml.

4 KESIMPULAN

Arm robot dapat beikeirja deingan
baik, dengan memiliki 5 derajat kebebasan. Arm
robot dapat meinjalankan misi (meileitakkan
objeik kei lokasi) deingan suikseis. Meiskipuin
masih teirdapat eirror pada saat dijalankan yang
beirakibat peileitakan objeik yang seidikit
beirgeiseir, dari yang seiharuisnya diteingah
meinjadi  leibih  beirgeiseir.  Peinguijian
dilakuikan pada lima lokasi yang beirbeida
deingan meingguinakan lima objeik yang
beirbeida puila. Dari hasil peinguijian teirseibuit
dapat disimpulkan bahwa selisih nilai servo
diakibatkan ketidakmampuan servo mengangkat
beban dengan berat tertentu. Arm robot ini dapat
meingangkuit beiban dengan stabil hingga 440
gram. Dalam meinyimpan seibuiah geirakan arm
robot, meimori inteirnal Arduiino cuikuip
meimpuini  kareina mampui  meinyimpan
geirakan  uintuik  meimindahkan  objeik
seibanyak 5 kali. Peinyimpanan EiEiPROM
Arduiino meiga 2560 seindiri seibeisar 4KB.
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