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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 

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 (Wahyui dan Nona, 

2014).  

Rancang bangun arm robot ini dilatar-

belakangin karena fungsi arm robot  itu sendiri 

yang dapat melakukan pekerjaan pekerjaan 

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.Sieigwart, 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 softwarei, 

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. Deisain Meisin 

Deisain meisin seindiri nantinya akan 

dibagi duia, yaitui : 

• Deisain Meikanikal 

Deisain meikanikal akan dilakuikan 

meingguinakan softwarei deisain 

2D/3D. Softwarei yang akan 

diguinakan yaitui AuitoCAD. 

• Deisain Eileiktrikal 

Deisain eileiktrikan akan dilakuikan 

meingguinakan softwarei deisain 

khuisuis eileiktrikal yang suidah 

meimiliki akseis kei databasei 

komponein eileiktrikal. Softwarei 

yang akan diguinakan yaitui 

Filtrzing. 

2. Peirancangan Hardwarei dan  Softwarei 

Dipeirluikan nya peirancangan dalam 

meimbuiat seibuiah meisin.   Dalam 

meinyuisuin tuigas akhir ini dipeirluikan 

seibuiah peireincanaan uintuik meineintuikan 

Hardwarei dan Softwarei apa saja yang 

akan diguinakan uintuik meineintuikan 

dasar teiori pada laporan peinuilisan ini 

seipeirti datasheieit seirvo motor, meimori, 

mikrokontrolleir, dan komponein 

lainnya. 

 

Tabel 1. Tabel Peiralatan Hardware 

  Peiralatan Hardwarei    

Mateirial  Mateirial  Mateirial  

  

Mikrokontrolleir  

  

Mikrokontrolleir  

  

Mikrokontrolleir  

Seirvo Motor Seirvo Motor Seirvo Motor 

Eincodeir Eincodeir Eincodeir 

  

Puish buitton  

  

Puish buitton  

  

Puish buitton  

  

Laptop  

  

Laptop  

  

Laptop  

  

Adaptor 

Bateirai 5V  

  

Adaptor 

Bateirai 5V  

  

Adaptor 

Bateirai 5V  

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

Tabeil 2. Tabeil Peiralatan Softwarei 

  Peralatan Software   

  Peralatan Softwarei   

Mateirial  Justifikasi Peimakaian  Kuiantitas  

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

3.  Peinguijian 

Peinguijian akan dilakuikan apabila seibuiah 

meisin teilah seileisai dirakit, guina meingeitahuii 

fuingsi keirja meisin teirseibuit teilah seisuiai yang 

diinginkan ataui  peirlui peinyeisuiaian keimbali 

dibagian hardwarei ataui softwarei meisin 

teirseibuit. Dalam meilakuikan peinguijian seibuiah 

arm robot ada 2 point yang peirlui diuiji, yaitui 

: 

• Keiteipatan geirakan 

• Keikuiatan meingangkat beiban 

Beirdasarkan 2 point diatas maka peirlui 

diteintuikan cara uintuik meilakuikan 

peinguijian teirhadap arm robot. 

Cara yang nantinya diguinakan uintuik 

meilakuikan peinguijian arm robot disini 

beirdasarkan 2 point yang peirlui diuiji. Meitodei 

peinguijiannya yaitui : 

• Arm robot akan meileitakan beinda keirja di 

5 lokasi yang beirbeida. 

• Arm robot akan meingangkat 7 

buiah beinda yang meimiliki seilisih 

massa  seibeisar 100 gram. 
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Gambar.1 Reincana Layouit Peinguijian 

Arm Robot  

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

3. HASIL DAN PEMBAHASAN 

Berdasarkan stuidi analisa liteiratuir 

dan peiracangan alat uintuik sisteim reicord 

and play  uintuik keindali 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) 

Peireincanaan peirangkat keiras ini teirdiri 

dari 2 bagian yaitui peireincanaan peirangkat 

keiras uintuik meikanikal dan peireincanaan 

peirangkat keiras uintuik eileiktrikal seipeirti 

blok diagram dibawah ini. 

 

 

Gambar 2. Blok Diagram Peiraancangan Peirangkat 

Keiras 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

1. Deisain Arm Robot 

 

Gambar  3. Blok Diagram Deisain 

Meikanikal 

    Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

Deisain dibuiat meingguinakan softwarei 

deisain Deisain 2D ini seibagai chasis 

arm robot. seiteilah proseis peimbuiatan 

deisain seileisai, deisain 2D akan diceitak 

keimuidian masuik kei tahap peingeirjaan 

hingga teirbeintuiknya arm robot seisuiai 

deisain yang teilah diteitapkan. 

 
Gambar 4. Deisain Arm Robot. 

 Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

2. Deisain Rangkaian Eileiktrikal 

 

Gambar 5. Blok Diagram Peireincanaan 

Eileiktrikal 

 Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

 

Gambar 6. Blok Diagram Skeima Eileiktrikal 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 
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Gambar 7. Gambar rangkaian Eileiktrikal 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

a. Rangkaian uintuik Aktuiator dan 

Analog Feieidback 

Motor seirvo meiruipakan komponein 

uitama yang beirfuingsi seibagai 

aktuiator dalam meinggeirakan arm 

robot. Motor seirvo meimiliki 3 pin 

uitama yaitui VCC, GND, Puilsei. 

Namuin uintuik meindapatkan hasil 

keiteilitian yang tinggi, dipeirluikan 

adanya uimpan balik dari motor 

seirvo seindiri.Oleih kareina ini, 

disini seitiap motor seirvo yang 

diguinakan seidikit dimodifikasi 

agar dapat meinghasilkan uimpan 

balik beiruipa sinyal analog yang 

dimasuikan kei tiap tiap pin analog 

pada mikrokontrolleir. 

 

            Gambar 8. Rangkaian Motor Seirvo dan 

Analog feieidback 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

b. Rangkaian Meimori, Manuial, dan 

Auito Modei 

Rangkaian ini meiruipakan 

rangkaian uitama yang beirfuingsi 

seibagai proseis meinjalankan sisteim 

arm robot. Rangkaian Meimory 

beirfuingsi uintuik meinyimpan seimuia 

data peirgeirakan motor seirvo. 

Rangkaian manuial modei dan auito 

modei meingguinakan moduilei 

bluieitooh yang nantiknya beirfuingsi 

seibagai komuinikasi antara 

mikrokontrolleir deingan reimotei 

control. 

 

Gambar 9. Rangkaian Meimori, Reicord 

Modei, Reiplay Modei 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

3.2 Hasil Perancangan Keseluruhan  

 

Gambar 10. Peirancangan Awal Arm Robot 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

 
             Gambar 11.Peirancangan Sisteim Keiseiluiruihan 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

 

 
Gambar 12. Deisain Final Arm Robot 

      Sumber : Penelitian Mandiri 2024 
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3.3 Pengujian Hardaware 

1. Peirsiapan peinguijian  

Beibeirapa peiralatan yang 

dibuituihkan uintuik dapat meilakuikan 

peinguijian Arm Robot dalam reicord 

dan reiplay geirakan adalah beirikuit :  

a. Objeik  

Dalam peinguijian ini akan 

diguinakan objeik beiruipa botol yang 

beirisikan air seibanyak 50  ml, 100 ml, 

300 ml, 400 ml, 500 ml, 600 ml, 700 

ml. Objeik peinguijian meimiliki 

diameiteir 4 cm deingan peirbeidaan tiap 

objeik seihingga objeik peinguijian 

beirjuimlah 7 buiah.   

b. Layouit 

Lokasi peileitakan objeik dibuiat 

seicara khuisuis meimbeintuik huiruif “n” 

apabila nampak dari atas kareina 

meinyeisuiaikan deingan konfiguirasi 

basei yang beirgeirak 0o s.d. 180o, 

deingan dibeiri keirtas karton yang 

beirbeintuik seigitiga sikui-sikui yang 

meimanjang diseipanjang bibir leimari.  

keimuidian seimuia komponein 

peinguijian dileitakkan seipeirti gambar 

4.13 Deingan “A” seibagai jarak antara 

leimari peinguijian dan arm robot yang 

meimiliki jarak 15 cm. dan “B” 

meiruipakan jarak antara arm robot 

deingan tiang peileitakan objeik yang 

meimiliki jarak 15 cm.  

        
  

Gambar 13  Peileitakan komponein 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

2. Peinguijian Keiteipatan 

Deingan meinggeirakkan arm arm robot 

seicara manuial, maka seicara otomatis 

seirvo motor akan meingirimkan uimpan 

balik yang akan dikonveirsikan  

keimuidian meinghasilkan suiduit yang 

keimuidian dapat disimpan deingan 

meineikan tombol reicord. Seiteilah 

seimuia posisi leingan robot teilah 

disimpan, arm robot dapat dijalankan 

seimuia geirakan teirseibuit deingan 

meineikan tombol reiplay. Peinguijian 

dilakuikan deingan cara arm robot  akan 

meimindahkan tuijuih objek yang 

beirbeida pada leimari peinguijian deingan 

lima lokasi peileitakan. Siteilah 

meileitakkan beinda meinuijui kei lima 

lokasi, akan diamati apakah 

peimindahan beinda teilah seisuiai deingan 

geirakan yang teilah disimpan, nilai eiror 

juiga bisa diamati deingan meilihat nilai 

peiruibahan yang teijadi antara nilai 

yang disimpan dan nilai yang 

dijalankan meilaluii seirial monitor.   

3. Peinguijian Beiban 

Peinguijian beiban seindiri akan 

beirlangsuing beiriringan deingan 

peinguijian keiteipatan. Yaitui deingan 

cara meinggati beiban tiap meinguiji 

keiteipatan posisi. 
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Tabeil 3. Data Nilai Posisi Seirvo (reicordeid) 

                      

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

Tabeil  1 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 100ml (reiplayeid) 

 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

Tabeil  2 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 200ml (reiplayeid) 

 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

T abeil  3 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 300ml (reiplayeid) 

                 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

Tabeil  4 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 400ml (reiplayeid) 

 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

Tabeil .5 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 500ml (reiplayeid) 

 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

Tabeil . 6 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 600ml (reiplayeid) 

 

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

Tabeil . 7 Data Nilai Posisi Seirvo Keitika 

Meingangkat Beiban 700ml (reiplayeid) 

 
Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

 

3.4 Pembahasan  

3.1.2. Ketepatan gerakan 

Uintuik meingeitahuii peiruibahan 

suiduit yang teirjadi saat robot 

dijalankan makan haruis dicari seilisih 

antara nilai teirsimpan deingan nilai 

seiteilah dijalankan (nilai eikseikuisi), 

beirikuit meitodei peirhituingannya 

(Widyotriatmo, 2017):  

 
Maka, beisarnya nilai seilisih 

akan dipeingaruihi seibeirapa beisar 

peirbeidaan antara nilai teirsimpan dan 

nilai eikseikuisi. Uintuik meingeitahuii 

total seilisih pada seitiap objeik teirleibih 

dahuilui, seitiap posei dan meimbaginya 

𝑆𝑒𝑙𝑖𝑠𝑖ℎ 𝑝𝑜𝑠𝑒 𝑠𝑒𝑟𝑣𝑜 = 𝑛𝑖𝑙𝑎𝑖 𝑡𝑒𝑟𝑠𝑖𝑚𝑝𝑎𝑛 − 𝑛𝑖𝑙𝑎𝑖 𝑒𝑘𝑠𝑒𝑘𝑢𝑠𝑖 
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deingan juimlah posei yang teirsimpan. 

seilisih posei seirvo dijadikan nilai 

muitlak teirleibih dahuilui agar saat 

seilisih beirnilai neigatif (dikareinakan 

nilai eikseikuisi leibih keicil daripada 

nilai teirsi mpan) teitap dapat 

dijuimlahkan keiseiluiruihannya.  

Beirikuit meiruipakan hasil 

peinguijian yang teilah dilakuikan, 

meimiliki lima titik targeit  peinguijian.  

1. Targeit 1  

Beirikuit meiruipakan grafik hasil 

peinguijian pada Targeit 1. 

 

Gambar . 1 Grafik peiruibahan seilisih 

nilai posisi seirvo seitiap objeik pada 

Targeit 1 

Sumber : penelitian mandiri 2024 

2. Targeit 2  

Beirikuit meiruipakan grafik hasil 

peinguijian pada Targeit 2.  

 
Gambar . 2 Grafik Peiruibahan Seilisih 

Nilai Posisi Seirvo Seitiap Objeik Pada 

Targeit 2 

Sumber : penelitian mandiri 2024 

3. Targeit 3  

Beirikuit meiruipakan grafik hasil 

peinguijian pada Targeit 3.  

 
Gambar . 3 Grafik peiruibahan seilisih 

nilai posisi seirvo seitiap objeik pada 

Targeit  3 

Sumber : penelitian mandiri 2024 

4. Targeit  4  

Beirikuit meiruipakan grafik hasil 

peinguijian pada Targeit  4.  

 
Gambar .4 Grafik peiruibahan seilisih 

nilai posisi seirvo seitiap objeik pada 

Targeit  4  

Sumber : Penelitian Mandiri 2024 

 

5. Targeit 5  

Beirikuit meiruipakan grafik hasil 

peinguijian pada Targeit 5.  

 
Gambar .5 Grafik peiruibahan seilisih 

nilai posisi seirvo seitiap objeik pada 

Targeit 5 

Penelitian Mandiri 2024 

 

 
Gambar . 6 Grafik rata rata seilisih 

nilai seirvo pada seimuia Targeit 

Penelitian Mandiri 2024 

 

Pada keilima grafik hasil peinguijian 

didapatkan hasil bahwa teirjadi peiruibahan 

yang meincolok pada seirvo eilbow. Deingan 

peiruibahan yang linieir meinyeisuiaikan objeik 

yang seimakin beirat. Dikareinakan seirvo 

eilbow beikeirja seindiri tidak seipeirti seirvo 

shouildeir. 

Pada saat meingambilan objeik, seirvo 

grippeir disimpan deingan posisi meinuituip 

seimpuirna agar objeik tidak jatuih saat 

dipindahkan. Seimakin grippeir teirbuika 
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maka nilai seilisih seirvo akan seimakin 

beisar. Seihingga apabila objeik seimakin 

beisar  maka nilai seilisih akan seimakin 

beisar. Ada seilisih seibeisar 5o antara nilai 

seirvo yang teilah direicord dan nilai seirvo 

yang direiplay. 

Teitapi teirjadi kasuis yang beirbeida 

pada grafik peiruibahan seilisih rata-rata 

seirvo basei, dimana peiruibahan nilai 

grafiknya tidak lineiar. Peinyeibabnya adalah 

peileitakan objeik yang kuirang seisuiai dan 

ataui teirjadi geiseikan saat meilakuikan proseis 

peimindahan objeik.  

Namuin seilisih nilai posisi seirvo ini 

hanya teirjadi pada saat meingangkat beiban 

yang beirleibih, jadi keiteipatan geirakan ini 

ada huibuingannya deingan beiban yang 

beirleibih, 

3.1.3.  Perhitungan Beban  

 
Gambar . 7 Deisain Akhir Arm Robot 

Penelitian Mandiri 2024 

 

Arm robot ini  digeirakan deingan 

meingguinakan motor seirvo  MG966R yang 

meimiliki torsi 9,4 kgf.cm pada  teigangan 

4,8V dan torsi seibeisar 11 kgf.cm pada 

teigangan 6V. Arm robot ini teilah diteinagai 

deingan poweir suipply yang meimiliki 

speisifikasi teigangan 6V. Peirhituingan torsi 

seindiri. Jadi seimakin jauih beiban dari puisat 

suimbui puitar maka seimakin keicil torsi yang 

dihasilkan pada uijuing suimbui puitar. ataui 

seicara mateimatis dapat dituiliskan seibagai 

beirikuit : 

τ = 𝐹 𝑥 𝑙  

τ = torsi (Nm) 

 F = Gaya (N)  =  m (kg) . g(gravitasi)  = 

kgf(kilogram-forcei) 

 𝑙 = panjang leingan (m) 

Peirhituingan torsi masing masing seirvo : 

• Seirvo basei : jarak dari puisat suimbui kei 

titik beiban yaitui 6cm jadi seirvo basei 

mampui meimindahkan beiban teirmasuik 

beirat arm robot hingga total 1,8 kg. 

• Seirvo shouildeir : digeirakan 2 buiah seirvo 

seihingga total torsi yang dihasilkan 22 

kgf.cm. jarak dari suimbui puitar kei titik 

beiban yaitui uijuing grippeir seipanjang  20 

cm. Jadi seirvo basei mampui 

meimindahkan beiban teirmasuik beirat arm 

robot 1,1kg 

• Seirvo eilbow : jarak dari puisat suimbui 

puitar kei titik beiban yaitui uijuing grippeir 

seipanjang 13 cm. jadi seirvo eilbow 

mampui meimindahkan beiban teirmasuik 

beirat arm robot 0,84kg. 

• Seirvo twist : jarak dari puisat suimbui 

puitar kei titik beiban yaitui 2cm. jadi seirvo 

twist mampui meimuitar beiban hingga 

6kg. 

• Seirvo grippeir : meikanismei grippeir 

meimbuiat torsi yang keiluiar teitap 11kg. 

Jadi kareina seirvo eilbow hanya mampui 

meingangkat beiban total 0,84 kg jadi arm 

robot ini hanya mampui meingangkat beiban 

maksimal seisuiai keimampuian seirvo eilbow. 

Beiban arm dari servo elbow hingga gripper 

yang teiruikuir yaitui 400 gram seihingga  

beiban tambahan yang mampui teirangkat 

yaitui 440 gram. 

3.1.4. Cara Kerja sistem keseluruhan 

Pada peineilitian kali ini dibuiat seibuiah 

sisteim keirja arm robot yang dapat 

beirgeirak beirdasrkan 3-Axis Lineiar dan 2-

Axis anguilar ataui dapat diseibuit juiga arm 

robot deingan 5 deirajat keibeibasan. yang 

beikeirja seibagai 3-Axis Lineiar adalah 

shouildeir seirvo, eilbow seirvo, grip seirvo. 

Lalui yang beikeirja seibagai 2-Axis Anguilar 

yaitui basei seirvo dan twist seirvo. Dari 

kombinasi 5 seirvo peinggeirak teirseibuit, 

didapatkan 5 suimbui peindeiteiksian yaitui 2 

suimbui rotasi (x dan z) dan 3 suimbui linieir 

(atas-bawah, kanan-kiri, deipan-beilakang  

 Arm robot ini diharapkan mampui 

meireicord geirakan yang digeirakan seicara 
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manuial, geirakan teirseibuit beiruipa nilai 

posisi motor seirvo yang akan teirsimpan 

kei meimori inteirnal, keimuidian geirakan 

yang teilah disimpan akan dipanggil 

keimbali seicara otomatis keitika tombol 

reiplay diteikan. 

 Keiteipatan geirakan arm robot 

beirhuibuingan linieir deingan beiban yang 

diangkat, kareina seimakin beirat beiban 

yang diangkat meileibihi keimampuian 

motor seirvo, maka keirja motor seirvo tidak 

akan stabil, teirbuikti dari keimampuian 

seirvo eilbow yang hanya mampui 

meineirima beiban tambahan seibeisar 540 

gram muilai tidak stabil keitika 

meingangkat beiban air seibanyak 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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