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ABSTRAK 

 

Teknologi yang terus berkembang memudahkan pekerjaan manusia dalam berbagai 

bidang khusus nya di bidang industri. Robot SCARA merupakan salah satu 

teknologi yang dapat memudahkan pekerjaan manusia dengan memperkecil tingkat 

kesalahan dan kecelakaan yang terjadi di industri. Untuk memindahkan barang 

secara otomatis sehingga dapat meminimalisir inkonsistensi manusia dalam 

aktivitas tersebut. Alat ini juga sebagai simulasi pembelajaran, analisa mencakup 

perangkat lunak yaitu software arduino ide, serta perangkat keras berupa laptop, 

arduino, motor servo, dan motor stepper. Penelitian ini diharapkan dapat 

mempermudah manusia dalam pekerjaan  secara otomatis pada robot Scara. Dari 

alat yang di rancang dapat di aplikasikan menggunakan beberapa motor servo dan 

motor stepper. 

 

Kata kunci : Robot SCARA; Arduino; Motor servo. Motor stepper 
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ABSTRACT 

Technology that continues to develop makes human work easier in various fields, 

especially in the industrial sector. The SCARA robot is a technology that can 

facilitate human work by reducing the level of errors and accidents that occur in the 

industry. To move goods automatically so as to minimize human inconsistencies in 

these activities. This tool is also a learning simulation, the analysis includes 

software, namely Arduino Ide software, as well as hardware such as laptops, 

Arduino, servo motors, and stepper motors. This research is expected to make it 

easier for humans to work automatically on the Scara robot. The tool designed can 

be applied using several servo motors and stepper motors. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang Masalah 

Saat ini penggunaan peralatan-peralatan manual yang membutuhkan tenaga 

manusia telah banyak digantikan oleh teknologi guna untuk mengurangi tingkat 

kesalahan dan kecelakaan yang terjadi. Teknologi yang menggantikan peran 

manusia ini disebut robot. Salah satu robot yang menggantikan manusia yaitu robot 

lengan yang mana robot lengan merupakan robot lengan yang bergerak secara 

otomatis. Untuk dapat membuat robot ini dapat bergerak secara otomatis sesuai 

dengan yang diinginkan, perlu mengontrol robot ini dengan program (Ridarmin, 

dkk 2019). 

Motor DC sangat banyak digunakan, ada berbagai macam motor DC yang 

digunakan terutama untuk dunia perindustrian. Motor DC dimana akan dibutuhkan 

variasi kecepatan motor yang lebar. Dalam industri pengendalian motor DC sangat 

penting salah satu contoh pengaplikasian nya yaitu motor DC yang terdapat pada 

robot lengan. Sistem pengaturan dan arah kecepatan motor DC sekarang ini banyak 

dilakukan. Maka daripada itu dibuat suatu alat yang dapat mengatur arah motor DC 

untuk diaplikasikan pada robot arm yang mana arah nya dapat kita atur sesuai 

dengan yang diinginkan (Husnaini, Irma. 2014) 

Teknologi robot arm atau robot lengan merupakan robot yang menyerupai 

tangan manusia yang dapat diprogram ulang dengan berbagai pergerakan untuk 

berbagai tugas dan juga mengendalikan serta mensinkronkan peralatan dengan 

pekerjaannya (Ikhsan and P. Ayomi, 2019). Pengaturan arah motor DC pada robot 

arm perlu dilakukan untuk memaksimalkan kerja dari pada robot arm tersebut. 

Microcontroller adalah sebuah komputer kecil yang dikemas dalam bentuk 

chip IC (Integrated Circuit) dan dirancang untuk melakukan tugas atau operasi 

tertentu. Pada dasarnya, sebuah IC microcontroller terdiri dari satu atau lebih inti 

Prosesor (CPU), Memori (RAM dan ROM) serta perangkat INPUT dan OUTPUT 

yang dapat diprogram. Pada penelitian ini penulis menggunakan microcontroller 
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arduino menimbang arduino merupakan suatu perangkat opensource dan harganya 

cenderung lebih murah.  

Dari masalah diatas, maka penulis mencoba melakukan penelitian dengan 

judul “Perancangan Robot Scara Berbasis Arduino” yang mana pada penelitian ini, 

penulis membuat suatu rancangan prototipe alat Robot Scara Pemindah Barang 

Otomatis Berbasis Arduino microcontroller arduino. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

1. Bagaimana cara membuat perancangan alat kontrol robot Scara berbasis 

Arduino ? 

2. Bagaimana cara pengontrolan kerja alat robot Scara berbasis Arduino? 

3. Bagaimana cara memprogram, arduino pada robot Scara berbasis Arduino? 

 

1.3 Batasan Masalah 

1. Merancang prototipe robot Scara menggunakan motor servo MG 996 sebagai 

penggerak utama. 

2. Merancang prototipe alat robot Scara berbasis microcontroler Arduino mega. 

3. Merancang prototipe robot Scara dengan 5 DOF (Degre of freedom) 

 
1.4 Tujuan Penelitian 

1. Mewujudkan robot Scara pengendalian dengan cara record.  

2 Menghasilkan sebuah prototipe pada robot scara berbasis microcontroller 

arduino. 

3.    Mendapatkan hasil pemograman yang dapat di lakukan melalui hasil recod. 

 

1.5    Manfaat Penelitian 

1. Bagi Institusi 

Penelitian diharapkan jadi bahan referensi untuk menambah wawasan 

mahasiswa dalam perancangan alat kontrol robot scara berbasis microcontroller, 

dan juga bisa untuk promosi. 
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2. Bagi Penulis 

Menambah pengalaman dan wawasan dalam penelitian Rancang bangun 

dalam perancangan alat kontrol robot scara berbasis microcontroller. 

3. Bagi Pembaca 

Penelitian diharapkan dapat menambah refrensi wawasan pembaca dalam 

Rancang bangun alat dalam perancangan alat kontrol robot scara berbasis 

microcontroller. 

 


