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ABSTRAK

Robot Lengan Miniatur ROPEBA FT-UHAMKA dirancang untuk memberikan gambaran proses
pemindahan barang dari satu tempat yang telah ditentukan menuju tempat lain. Robot ROPEBA
digerakkan oleh perangkat pengatur mikro atau mikrokontroler ATMEGA 328P sebagai unit
pemprosesan terpusat untuk semua perintah gerakan yang telah ditetapkan. Robot ROPEBA memiliki
empat buah motor servo sebagai penggerak lengan serta motor DC gearbox untuk menggerakkan
conveyor pemindah barang. Makalah ini mengambarkan metode pelaksanaan yang dilakukan robot
lengan dengan waktu yang telah diatur dari awal sampai akhir pemindahan barang. Metode
pelaksanaan yang dijalankan adalah pembuatan kode program yang diatur sesuai dengan waktu
penggunaan dan kode posisi pada pemrograman yang dilaksanakan pada Arduino.

Kata kunci : Robd lengan, lengan penjepit, Arduino, ROPEBA

ABSTRACT

ROPEBA FT-UHAMKA arm robot miniature is created to give the description process of material
replacement from the certain place to another. It is driven by microcontroller ATMEGA 328P as the
centralized of process for all predefined movement commands. ROPEBA has four servo motors as the
motion drive and DC gearbox motor to move the conveyor. This paper describes the implementation
method of the robot arm with the time that it has been arranged from the beginning to the end of
materials movement. The execution of the implementation method creates the program coding that it
was managed as appropriate as the time of use and position code on the programming implemented of
ARDUINO.

Keyword : Arm robot, Arm gripperARDUINO, ROPEBA
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1. PENDAHULUAN

Seiring dengan kemajuan teknologi yang semakin maju, teknologi robotika
mengalami suatu perkembangan yang sangat pesat[1]. Berbagai macam penelitian
tentang robotika secara terus menerus dikembangkan untuk menyempurnakan fungsi
robot dalam membantu pekerjaan manusia. Salah satunya adalah perkembangan dari
teknologi lengan robot[2-8].

Lengan robot atau biasa disebut dengan robot manipulator merupakan gabungan
dari beberapa segmen dan joint yang dibagi menjadi empat bagian yaitu base, arm,
elbowdan gripper [9, 10]. Secara umum lengan robot adalah alat mekanik yang biasa
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