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ABSTRAK

Perkembangan teknologi yamg semakin canggih memudahkan industri
dalam proses produksi. Saat ini industri telah menggunakan teknologi yang dapat
mengganti dan memudahkan tenaga kerja manusia menjadi tenaga kerja mesin.
Salah satu tenologi yang digunakan industri adalah robot arm (robot lengan).
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. Pada robot
arm 5 dof berbasis microcontroller Arduino ini menggunakan penggerak motor
stepper dan motor servo. Robot arm ini dapat di program menggunakan push

button yang kemudian di record dan tersimpan pada microSD card.

Kata kunci : Teknologi; Rancang bangun; Microcontroller; Robot arm 5 dof
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Dewasa 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 arm yang mana robot arm 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).

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). Untuk mengontrol robot arm ini kita
perlu memprogram robot arm ini, ada berbagai cara untuk memprogram yaitu
menggunakan software dan ada juga menggunakan alat dan tanpa membuat code
untuk memprogram robot tersebut. Pada penelitian ini peneliti akan membuat
sebuah alat yang akan menjadi alat pemogram kontrol robot arm berbasis
microcontroller yang mana tidak perlu membuat code baru untuk setiap gerakkan
robot arm yang kita inginkan.

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
arduino menimbang arduino merupakan suatu perangkat opensource dan harganya

cenderung lebih murah.

Dari masalah diatas, maka penulis mencoba melakukan penelitian dengan

judul “Rancang Bangun Alat Pemogram Robot Arm 5 dof berbasis



Microcontroller” yang mana pada penelitian ini, penulis mencoba membuat suatu

rancangan prototipe alat robot arm dan alat pemogram kontrol robot arm

menggunakan microcontroller arduino tanpa perlu membuat code kembali untuk

setiap gerakkan baru pada robot arm yang ingin dikontrol.

1.2. Rumusan Masalah

1.

Bagaimana cara membuat alat pemogram lengan robot arm 5 dof
menggunakan push button?

Bagaimana cara kerja alat pemogram robot arm 5 dof berbasis
microcontroller?

Bagaimana cara mendapatkan hasil pengontrolan robot arm 5 dof sesuai
dengan track diinginkan yang telah diprogram pada alat yang dibuat
berbasis text (txt)?

1.3. Batasan Masalah

1.

Merancang alat pemogram kontrol robot arm 5 dof berbasis
microcontroller Arduino.

Pada penelitian ini alat yang dirancang berupa alat yang dapat digunakan
untuk memprogram robot arm 5 dof dengan menggunakan push putton
berbasis microcontroller Arduino.

Parameter pada perancangan alat pemogram kontrol robot arm 5 dof
berbasis microcontroller Arduino ini berupa pembacaan track dari robot

arm.

1.4. Tujuan Penelitian

1.

Mempermudah pemograman robot arm dengan cara mengatur push
button.

Menghasilkan sebuah prototipe pemogram robot arm 5 dof berbasis
microcontroller arduino.

Mendapatkan hasil pengontrolan robot arm yang sesuai dengan track

yang telah diprogram pada alat yang dibuat.



1.5. Manfaat Penelitian

1.

Bagi Institusi

Penelitian diharapkan jadi bahan referensi untuk menambah wawasan
mahasiswa dalam kontrol robot arm 5 dof berbasis microcontroller.

Bagi Penulis

Menambah pengalaman dan wawasan dalam penelitian Rancang bangun
alat pemograman robot arm 5 dof berbasis microcontroller.

Bagi Pembaca

Penelitian diharapkan dapat menambah wawasan pembaca dalam
Rancang bangun alat pemograman robot arm 5 dof berbasis

microcontroller.



