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RANCANG BANGUN ROBOT BERKAKI BERBASIS PROSESSOR ARM UNTUK 

KASUS PEMOTONG KABEL POWER 

 

ADILAH FITRI HAFIDAH / 09030981619026 

 

Abstrak 

Kemajuan produksi robot tidak hanya bersangkut paut dengan sistem mekanik tetapi juga 

algoritma yang dasarnya menyusun dengan baik sistem pengendalian komputer pada robot. 

Oleh, karena itu hal yang mendasari masyarakat untuk membuat robot berkaki adalah manfaat 

akan dapat membantu kepentingan manusia, seperti melakukan pekerjaan yang membutuhkan 

tingkat keamanan dan resiko yang tinggi sehingga robot berkaki dapat dapat menggantikan 

fungsi manusia. Salah satu pekerjaan manusia yang membutuhkan suatu keamanan dan resiko 

yang tinggi yaitu saat melakukan penjinakkan bom dengan disisi lain peletakkan bom yang sulit 

dijangkau oleh manusia. Oleh sebab itu, penulis berinisiatif untuk membuat satu percobaan 

untuk kasus robot berkaki empat berbasis prosessor ARM dengan menggunakan Raspberry Pi 

untuk menggerakkan 8 motor servo pada kaki robot dan kasus pemotong kabel power. Dengan 

pisau pemotong yang digunakan merupakan pisau pemotong saw blades yang merupakan salah 

satu jenis dari pisau frais pemotong. 

 

Kata Kunci : Raspberry Pi, Motor Servo mg996R, Motor DC, Pisau Frais 

                        Pemotong, Relay, Saw Blades, Kabel Power Supply. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



DESIGN OF LEGGED ROBOT BASED ON ARM PROCESSOR FOR CASE THE 

CABLE POWER CUTTER 

 

ADILAH FITRI HAFIDAH / 09030981619026 

Abstract : 

The development of robot production is not only related to the mechanical system but also the 

algorithm that essentially compile well the computer control system on the robot. Therefore, 

because it is the underlying community to make a legged robot is a benefit will be able to help 

human interests, such as doing jobs that require high levels of security and risk so that the legged 

robot can replace human function. One of the human jobs that require a high security and risk 

that is when doing bomb with the other side of the placement bombs that are difficult to reach by 

humans. Therefore, the authors took the initiative to make a trial for the case of a four-legged 

robot based on ARM processor by using Raspberry Pi to drive 8 servo motors on robotic feet and 

power cable cutting cases. With the cutting knife used is a saw blades. Saw blades which is one 

of the types of cutting frais blades. 

 

Keywords : Four Legged Robot, ARM Processor, Raspberry Pi, Servo mg996R 

                   Motor, DC Motor, Knife Frais Cutter, Relay, Saw Blades, Power 

                   Supply Cable. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

DAFTAR ISI 
 
 

 

 HALAMAN 

HALAMAN JUDUL  ...............................................................................................  I 

HALAMAN PENGESAHAN .................................................................................  II 

HALAMAN PERSETUJUAN  ............................................................................... III 

HALAMAN PERNYATAAN .................................................................................  IV 

MOTTO DAN PERSEMBAHAN ........................................................................... V 

KATA PENGANTAR .............................................................................................  VI 

ABSTRAK  ...................................................................................................... ......... VIII 

ABSTRACT .............................................................................................................  IX 

DAFTAR ISI .......................................................................................................... .. X 

DAFTAR GAMBAR ................................................................................................  XIV 

DAFTAR TABEL ....................................................................................................  XV 

DAFTAR LAMPIRAN  ........................................................................................... XVI 

 
 

 

BAB I PENDAHULUAN ........................................................................................ 1 

1.1 Latar Belakang  .................................................................................................... 1 

1.2 Tujuan dan Manfaat  ............................................................................................  2 

1.2.1 Tujuan  ...........................................................................................................  2 

1.2.2 Manfaat  .........................................................................................................  2 

1.3 Batasan Masalah .................................................................................................. 3 

1.4 Metode Penelitian ................................................................................................ 3 

1.5 Sistemastika Penulisan ........................................................................................ 5 
 
 
 
 

 

X 



 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA ............................................................................. 7 

2.1 Robot ................................................................................................................... 7 

2.1.1 Definisi Robot ............................................................................................... 7 

2.1.2 Robot Berkaki  ..................................................................................... .......... 9 

2.1.3 Motor Servo  ..................................................................................................  14 

2.1.4 Pulse Width Modulation (PWM)  .................................................................. 15 

2.1.5 Baterai Lipo ................................................................................................... 16 

2.2 Struktur Kaki ....................................................................................................... 18 

2.3 Kontrol Motor ` ....................................................................................................  20 

2.4 Raspberry Pi  .......................................................................................................  21 

2.4.1 Bahasa Pemograman Python ......................................................................... 23 

2.5 Processor ARM Cortex-53  ..................................................................................  23 

2.6 Relay ....................................................................................................................  26 

2.7 Motor DC  ............................................................................................................  27 

2.8 Pisau Frais Pemotong .......................................................................................... 29 

2.9 Kabel Power Supply ............................................................................................ ̀30 
 
 

 

BAB III PERANCANGAN SISTEM  .................................................................... 32 

3.1 Pendahuluan ........................................................................................................ 32 

3.2 Tahapan Penelitian .............................................................................................. 32 

3.3 Study Pusataka / Literatur  ...................................................................................  34 

3.4 Spesifikasi Rancangan Sistem ............................................................................. 34 

3.4.1 Perancangan Robot Berkaki Untuk Kasus Pemotong Kabel  ........................  34 

3.5 Perancangan Perangkat Keras (Hardware) ......................................................... 35 

3.5.1 Perancangan Mekanisme Sistem Perangkat Keras pada Kaki Robot  ........... 35 

3.5.2 Perancangan Rangkaian Power Supply ......................................................... 40 

  XI  



 

3.5.3 Perancangan Driver Servo ............................................................................. 41 

3.5.4 Perancangan  Motor Servo MG996R ............................................................ 42 

3.5.5 Perancangan Pemotong Kabel pada Robot Berkaki  ..................................... 45 

3.5.6 Rancangan Keseluruhan ................................................................................ 46 
 

3.6 Perancangan Perangkat Lunak Sistem (Software)  .............................................. 48 

3.6.1 Perancangan Sistem  ............................................................................ ........... ̀ 48 

3.6.2 Bahasa Pemograman  ......................................................................................  50 
 
 

 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN  ................................................................ 52 

4.1 Pendahuluan ........................................................................................................ 52 

4.2 Pengujian Hardware ............................................................................................ 53 

4.2.1 Hasil Pengujian Raspberry Pi  ....................................................................... 53 

4.2.2 Hasil Pengujian Motor Servo ........................................................................ 57 

4.2.3 Hasil Pengujian Motor DC ............................................................................ 66 

4.3 Analisa Keseluruhan ............................................................................................  74 
 
 

 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN ................................................................................. 76 
 

5.1 Kesimpulan................................................................................................................................ 76 
 

5.2 Saran ............................................................................................................................................ 76 
 
 

 

DAFTAR PUSTAKA .................................................................................................................. 78 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

XII 



DAFTAR GAMBAR 
 
 
 

 

HALAMAN 

 

GAMBAR 2.1 Jenis Robot............................................................................................................................ 8 
 

GAMBAR 2.2 Bentuk Bipedal Robot ..................................................................................................... 10 
 

GAMBAR 2.3 Gait pada Manusia .............................................................................................................. 11 
 

GAMBAR 2.4 Bentuk Quadruped Robot ............................................................................................. 12 
 

GAMBAR 2.5 Pola Jalan Trot Gait ........................................................................................................... 12 
 

GAMBAR 2.6 Bentuk Hexapod Robot .................................................................................................. 13 
 

GAMBAR 2.7 Tripod Gait pada Hexapod Robot ............................................................................... 14 
 

GAMBAR 2.8 Motor Servo mg996 ........................................................................................................... 15 
 

GAMBAR 2.9 Bentuk Sinyal PWM Pada Berbagai Nilai Duty Cycle .......................................... 16 
 

GAMBAR 2.10 Baterai Lipo ....................................................................................................................... 17 
 

GAMBAR 2.11 Tungkai pada Kaki Manusia ......................................................................................... 19 
 

GAMBAR 2.12 Tungkai pada Kaki Serangga ........................................................................................ 19 
 

GAMBAR 2.13 Perbandingan Kaki Robot dan Kaki Serangga ........................................................ 20 
 

GAMBAR 2.14 Kontrol Loop Terbuka .................................................................................................... 20 
 

GAMBAR 2.15 Kontrol Loop Tertutup .................................................................................................... 21 
 

GAMBAR 2.16 Penampakan Raspberry Pi .......................................................................................... 22 
 

GAMBAR 2.17 Spesifikasi Macam Jenis Raspberry ......................................................................... 22 
 

GAMBAR 2.18 Konfigurasi Cortex-A53 Mpcore ................................................................................. 24 
 

GAMBAR 2.19 Komponen pada ARM Cortex-A53 ............................................................................ 24 
 

GAMBAR 2.20 Relay ................................................................................................................................... 27 
 

GAMBAR 2.21 Motor DC............................................................................................................................ 28 
 

GAMBAR 2.22 Pisau Frais Pemotong ...................................................................................................... 29 
 

GAMBAR 2.26 Kabel Power Supply ..................................................................................................... 30 

 

XIII 



GAMBAR 3.1 Tahapan Penelitian ............................................................................................................. 33 
 

GAMBAR 3.2 Dimensi Robot ..................................................................................................................... 35 
 

GAMBAR 3.3 Tata Letak Komponen Robot Berkaki .......................................................................... 37 
 

GANBAR 3.4 Blok Diagram Perancangan Sistem Robot ................................................................... 39 
 

GAMBAR 3.5 Battery Lipo ........................................................................................................................ 40 
 

GAMBAR 3.6 Ubec ....................................................................................................................................... 41 
 

GAMBAR 3.7 Pin Driver Servo .................................................................................................................. 41 
 

GAMBAR 3.8 Rangkaian Motor Servo .................................................................................................... 43 
 

GAMBAR 3.9 Sinyal Kontrol Servo ......................................................................................................... 44 
 

GAMBAR 3.10 Rancangan Robot Pemotong ......................................................................................... 46 
 

GAMBAR 3.11 Alat Pemotong Kabel ...................................................................................................... 46 
 

GAMBAR 3.12 Schematic Kaki pada Robot .......................................................................................... 47 
 

GAMBAR 3.13 Flowchart Keseluruhan Robot Berkaki ..................................................................... 49 
 

GAMBAR 4.1 Robot Berkaki ...................................................................................................................... 52 
 

GAMBAR 4.2 Tampilan PuTTy ................................................................................................................. 53 
 

GAMBAR 4.3 Memasukkan Ip Address kedalam PuTTy................................................................... 54 
 

GAMBAR 4.4 Tampilan login as raspberry .......................................................................................... 54 
 

GAMBAR 4.5 Tampilan Sebelum Masuk ke Tampilan VNC Viewers .......................................... 55 
 

GAMBAR 4.6 Memasukkan Nilai Ip Address pada VNCViewers ................................................. 55 
 

GAMBAR 4.7 Proses Unencrypted dan Authentification Password ................................................ 56 
 

GAMBAR 4.8 Tampilan Raspberry melalui VNC Viewer ................................................................ 56 
 

GAMBAR 4.9 Rangkaian Pengujian Motor Servo ................................................................................ 59 
 

GAMBAR 4.10 Proses Deteksi Kabel terhadap Gerak Motor DC ................................................... 68 
 

GAMBAR 4.11 Grafik Gerak Saw Blades pada

 Nilai Ykabel Terhadap Jarak ............................ 70 
 

GAMBAR 4.12 Kontrol pada Gerak Robot Berkaki Berdasarkan areaKabel ............................... 71 
 
 
 

 

XIV 



DAFTAR TABEL 
 
 
 
 

HALAMAN 

 

TABEL 3.1 Keterangan Struktur Robot Berkaki ................................................................................38 
 

TABEL 3.2 Koneksi Motor Servo ke Driver Servo ...........................................................................43 
 

TABEL 3.3 Daftar Channel Digital Motor Servo ...............................................................................43 
 

TABEL 4.1 Perhitungan Lebar Pulsa Keseluruhan ............................................................................62 
 

TABEL 4.2 Perhitungan Lebar Pulsa Perkiraan ..................................................................................63 
 

TABEL 4.3 Perbandingan Lebar Pulsa Perkiraan dan Lebar Pulsa Hasil pada Motor Servo  64 
 

TABEL 4.4 Lebar Pulsa saat Posisi Robot Berkaki Berhenti ..........................................................65 
 

TABEL 4.5 Perbandingan Gerak SAW  BLADES  Berdasakan Nilai Ykabel ................................69 
 

TABEL 4.6 Hasil Pengukuran Tegangan Keluaran dengan Multimeter ......................................72 
 

TABEL 4.7 Hasil Perhitungan Waktu terhadap Kecepatan Sinkron (RPM) ..............................73 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

XV 



 

DAFTAR LAMPIRAN 
 
 
 
 

 

LAMPIRAN 1. Program Robot Berkaki Berbasis Prosessor ARM untuk Kasus 

Pemotong Kabel 

 

LAMPIRAN 2. Form Kartu Konsultasi Tugas Akhir 

 

LAMPIRAN 3. Form Rekomendasi Ujian Tugas Akhir 

 

LAMPIRAN 4. Surat Keterangan Bebas Pustaka 

 

LAMPIRAN 5. Surat Keterangan Bebas Bayaran 

 

LAMPIRAN 6. Surat Keterangan Plagiat 

 

LAMPIRAN 6. Form Perbaikan Ujian Komprehensif 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

XVI 



 

BAB I 

 

PENDAHULUAN 
 

 

1.1 Latar Belakang Masalah 

 

Robot merupakan mesin yang memiliki perintah mekanisme tugas fisik yang 

berada dibawah pengawasan manusia dengan menggunakan suatu program 

algoritma yang bertujuan untuk menyelesaikan pekerjaan yang bersifat efisien. 

 

[1]. Ilmu robotika yang diamati hingga saat ini dapat berkembang melalui sebuah 

pendekatan agar dapat diterima dengan mudah oleh masyarakat luas. Kemudian 

dengan melalui sebuah perumpamaan dari asumsi yang dilihat berdasarkan 

karakteristik makhluk hidup terutama pada manusia, mulai terjadi sebuah 

perkembangan berdasarkan penelitian yang bersifat teoritis. Karena hal tersebut 

mulai berdatangan robot - robot yang bersifat canggih [2]. 

 
Kemajuan produksi robot tidak hanya bersangkut paut dengan sistem 

mekanik tetapi juga algoritma yang dasarnya menyusun dengan baik sistem 

pengendalian komputer pada robot. Oleh, karena itu hal yang mendasari 

masyarakat untuk membuat robot berkaki adalah manfaat akan dapat membantu 

kepentingan manusia, seperti melakukan pekerjaan yang membutuhkan tingkat 

keamanan dan resiko yang tinggi sehingga robot berkaki dapat dapat 

menggantikan fungsi manusia.[3]. Salah satu pekerjaan manusia yang 

membutuhkan suatu keamanan dan resiko yang tinggi yaitu saat melakukan 

penjinakkan bom dengan disisi lain peletakkan bom yang sulit dijangkau oleh 

manusia.[4]. 

 

Dengan beberapa hal banyak macam dan fungsi robot yang sudah dijelaskan 

sebelumnya. Penulis mencoba untuk mengambil satu kasus yang diharapkan 

1 



2 
 
 
 

 

bermanfaat bagi masyarakat dengan menjadikan suatu kasus pemotong kabel Power. 

Dengan bentuk robot berkaki menyerupai Spider Robot yang memiliki jumlah kaki 

empat disertai dengan penggunaan basis prosessor ARM yang berperan sebagai 

mikroprosessor pada dasarnya ada pada Raspberry Pi. serta penggunaan kamera 

jenis webcam yang difungsikan sebagai alat bantu pendeteksi warna kabel Power. 

Penulis berharap dengan adanya robot berkaki untuk kasus pemotong kabel power ini 

dapat membantu pekerjaan manusia disaat kondisi darurat yang tidak dapat dicapai 

oleh manusia. Oleh karena itu, penulis berinisiatif 

 
membuat sebuah laporan tugas akhir dengan judul “Rancang Bangun Robot 

Berkaki Berbasis Prosessor ARM untuk Kasus Pemotong Kabel Power.” 

 

 

1.2 Tujuan dan Manfaat 

 

1.2.1 Tujuan 

 

Adapun tujuan yang penulis dapat berikan pada penulisan tugas akhir ini, 

antara lain : 

 

1. Merancang bangun robot berkaki berbasis prosessor ARM yang diharapkan 

dapat bekerja dengan baik sebagai pemotong kabel power. 

 
2. Menguji kehandalan kerja dari robot berkaki berbasis prosessor ARM.saat 

bekerja untuk memotong kabel. 

 
 
 

1.2.2 Manfaat 

 

Selain itu, pada penulisan tugas akhir ini juga terdapat manfaat yang 

diambil agar dapat diterapkan secara luas, ialah dengan menjadikan robot berkaki 
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berbasis prosessor ARM sebagai alat mekanik robotik yang berperan untuk kasus 

pemotong kabel secara otomatis pada saat kondisi darurat. 

 
 
 

1.3 Batasan Masalah 
 

 

Adapun batasan masalah yang dibahas oleh penulis untuk tugas akhir ini 

sendiri, antara lain: 

 

1. Perancangan robot ini dilakukan secara berbasis prosessor ARM dengan 

menggunakan Raspberry Pi. 

 
2. Penggerak yang digunakan pada robot berkaki adalah dengan 

menggunakan motor servo yang kecepatan gerak motor diatur dengan 

menggunakan PWM (Pulse Width Modulation). 

 
3. Pemotong yang digunakan pada robot berkaki adalah menggunakan pisau 

pemotong berbentuk bagaikan pisau pemotong berbentu bulat yang 

difungsikan sebagai alat pemotong kabel. 

 
4. Kabel  yang digunakan  sebagai  objek  adalah  dengan  menggunakan  kabel 

 

Power berwarna merah. 

 

5. Diameter kabel yang digunakan agar kabel dapat terpotong oleh pisau 

pemotong sebesar 1.5 mm. 

 
6. Robot berkaki ini dapat bekerja pada lingkungan daerah indoor. 

 
 
 
 

1.4 Metode Penelitian 
 

 

Metode penelitian merupakan suatu teknik yang dilakukan dalam proses 

penelitian pada saat penulisan karya ilmiah seperti tugas akhir yang mempunyai 
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tujuan untuk memperoleh data yang bersifat valid dengan prinsip-prinsip yang 

sistematis. Kegiatan ini bertujuan untuk mengatasi suatu permasalahan yang 

dalam hal ini penulis akan bahas mengenai sebuah rancang bangun robot berkaki 

dengan prosessor ARM. 

 

1. Metode Literatur 
 

 

Hal pertama dengan metode ini ialah dengan pengumpulan referensi 

kepustakaan yang berkaitan dengan sistem robot berkaki serta jenis 

pemotong yang akan digunakan dalam hal mengkaji permasalahan yang ada 

dengan mengumpulkan serta membaca buku-buku dan mencari beberapa 

referensi jurnal melalui internet. 

 

2. Metode Konsultasi 
 

 

Metode yang dilakukan pada hal ini adalah metode tanya jawab yang 

dilakukan dengan kedua dosen pembimbing sehingga penulis mendapatkan 

koreksi dan masukan yang berarti untuk mendapatkan kesempurnaan dalam 

hal perancangan, pembuatan serta penulisan tugas akhir untuk rancang 

bangun robot berkaki untuk kasus pemotong kabel power. 

 

3. Metode Observasi 

 

Metode observasi merupakan bagian dimana penulis mengamati sistem 

kerja dari robot berkaki dengan alat pemotong serta tempat pelaksanaan 

untuk pembuatan robot berkaki dan tugas akhir, dengan cara diskusi yaitu 

melakukan pembahasan dengan kedua dosen pembimbing maupun pihak-

pihak yang terkait dalam pembuatan tugas akhir. 
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4. Metode Perancangan 
 

 

Selanjutnya metode ini termasuk kedalam tahap penulis melakukan 

perancangan sistem yang berawal dari desain robot berkaki beserta alat 

pemotong dan logika algoritma dari sistem yang akan dibuat. 

 

5. Metode Implementasi dan Pengujian 
 

 

Metode terakhir ini termasuk dalam metode pengimplementasian semua 

sistem yang telah direncanakan dan dikerjakan saat tugas akhir dari aspek 

alat berupa robot berkaki dengan alat pemotong pada bagian depan robot 

hingga laporan yang telah dibuat serta melakukan pengujian dan validasi 

terhadap kinerja sistem pada robot berkaki. 

 

1.5 Sistematika Penulisan 
 

 

Bagian ini merupakan bagian dimana penulis akan menulis bagian bagian 

bab dan sub bab pada laporan tugas akhir yang akan tersusun didalamnya, Secara 

sistematika maka laporan ini akan disusun sebagai berikut : 

 

BAB I PENDAHULUAN 
 

 

Bab 1 yang kita tulis sebagai bagian pendahuluan ini berisikan tentang 

tentang latar belakang yang bersangkutan dengan pembuatan alat untuk 

tugas akhir . Selain itu juga akan dibahas tentang tujuan dan manfaat, 

batasan masalah, metododologi penelitian serta sistematika penulisan. 
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BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
 

 

Pada bagian bab ini berisikan tentang tinjauan pustaka atau dasar teori 

yang mendukung aspek aspek yang berkaitan dengan pembuatan alat yang 

dibuat untuk laporan tugas akhir. 

 

BAB III PERANCANGAN SISTEM 
 

 

Bab III ini berisi perancangan atau langkah yang dilakukan secara 

bertahap dan terperinci yang berhubungan dengan mencari, mengambil serta 

menganalisa bahan bahan yang berhubungan dengan penulisan tugas akhir. 

 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 
 

 

Bab ini menjelaskan tentang hasil pengujian terhadap perangkat lunak 

maupun perangkat keras yang telah dibuat saat penelitian berlangsung. 

Selain itu, penulis juga akan menganalisa kerja dari alat dari hasil yang 

didapatkan saat pengujian 

 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 
 

 

Pada bab ini berisi resume atas bahasan pengujian dan analisa hasil 

yang dituang dalam penulisan laporan tugas akhir. Selain itu, akan diberikan 

saran yang ditujukan apabila ada yang ingin mencoba untuk 

mengembangkan alat berdasarkan laporan ini. 
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