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RINGKASAN 

RANCANG BANGUN  ROBOT LENGAN 3 DOF PEMINDAH BARANG 

MENGGUNAKAN MIKROKONTROLER ARDUINO UNO 

 

Karya Tulis Ilmiah berupa Skripsi,     Desember 2023 

 

Muhammad Rif’at Mahdi, dibimbing oleh Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph,D. 

xxix + 58 Halaman, 6 Tabel, 47 Gambar, 3 Lampiran 

 

RINGKASAN 

Perkembangan teknologi dan kebutuhan manusia yang meningkat telah mendorong 

peningkatan penggunaan robot dalam berbagai bidang, termasuk fasilitas umum 

seperti transportasi, rumah sakit, perkantoran, dan rumah tangga. Khususnya di 

industri, robot lengan menjadi salah satu jenis robot yang umum digunakan, 

terutama dalam industri perakitan. Robot lengan merupakan jenis robot yang 

memiliki fungsi umum untuk memindahkan suatu barang dari satu tempat ke tempat 

yang lain, bentuk dari robot lengan ini menyerupai lengan manusia. Robot lengan 

ini menawarkan fleksibilitas dan dapat digunakan untuk berbagai aktivitas, 

membantu meningkatkan efisiensi dan mengatasi pekerjaan yang sulit. Dengan 

end-effector yang dapat disesuaikan dengan kebutuhan, robot lengan menjadi alat 

bantu kerja yang semakin populer dan memberikan alternatif pekerjaan yang aman 

bagi manusia. End-effector merupakan sebuah perangkat yang melekat pada 

pergelangan lengan atau wrist pada robot lengan. Robot lengan dapat bergerak 

dengan menggunakan sebuah motor penggerak yaitu motor servo, motor servo 

dapat digerakkan menggunakan sebuah, mikrokontroler dan program, pada skripsi 

ini robot lengan yang dibuat terdiri dari 3 buah servo, 2 buah servo yang nantinya 

digunakan untuk joint dari robot lengan dan 1 buah servo digunakan untuk end-

effector dari robot lengan, end-effector yang digunakan pada pengujian ini adalah 

gripper. Pergerakan dari servo yang ada pada robot lengan diatur dengan 
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menggunakan mikrokontroler Arduino UNO dan program yang digunakan 

menggunakan arduino IDE dan Visual Studio. Aplikasi Arduino IDE berfungsi 

untuk mengirimkan sinyal kepada mikrokontroler agar motor servo bergerak, 

sementara aplikasi Visual Studio berfungsi sebagai pembuat user interface yang 

berfungsi sebagai penghubung antara perangkat atau komputer yang digunakan 

dengan aplikasi Arduino IDE agar robot lengan dapat dikendalikan. Pengujian robot 

lengan ini adalah dengan menguji waktu yang dibutuhkan oleh motor servo dari 

robot lengan untuk bergerak dari posisi awal menuju posisi akhir. Pengambilan 

waktu dari pengujian ini adalah dengan cara merekam pergerakan dari robot lengan 

dan dengan menggunakan aplikasi video editor yang dimana aplikasi tersebut 

berfungsi untuk mendeteksi dari waktu pergerakan dari robot lengan yang dicapai, 

alasan digunakannya video editor. Pengujian pergerakan dari robot lengan ini terdiri 

dari 3 jenis pergerakan yaitu pergerakan untuk servo 1, pergerakan servo 2, dan 

pergerakan servo 3. Untuk pergerakan servo 1 dan pergerakan servo 2 terdiri dari 4 

jenis pergerakan, yaitu pergerakan dari sudut awal 90 derajat menuju 0 derajat, 60 

derajat menuju 0 derajat, 45 derajat menuju 0 derajat, dan 30 derajat menuju 0 

derajat. Sementara pergerakan untuk servo 3 hanya dilakukan pengujian 1 

pergerakan saja yaitu pergerakan membuka dan menutup gripper. 

Kata Kunci : Robot Lengan, Arduino, Motor Servo, Mikrokontroler, End-Effector
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SUMMARY 

DESIGN AND CONSTRUCTION OF A 3 DOF ROBOTIC ARM FOR 

MATERIAL HANDLING USING ARDUINO UNO MICROCONTROLLER 

 

Scientific Papers in the form of a Thesis,     December 2023 

 

Muhammad Rif’at Mahdi, supervised by Zulkarnain, S.T., M.Sc., Ph.D. 

xxix + 58 Pages, 9 Tables, 47 Figures, 6 Appendices. 

 

SUMMARY 

The development of technology and increasing human needs has led to the growing 

utilization of robots in various fields, including public facilities such as 

transportation, hospitals, offices, and households. Particularly in the industry, the 

robotic arm has become a commonly used type of robot, especially in assembly 

industries. The arm robot is a type of robot with a general function of moving an 

object from one place to another, resembling the human arm in its structure. This 

arm robot offers flexibility and can be used for various activities, helping to enhance 

efficiency and tackle challenging tasks. With an adjustable end-effector to meet 

specific requirements, the robotic arm has become a popular tool in the workforce, 

providing a safe alternative for human labor. The end-effector is a device attached 

to the wrist of the robotic arm. The movement of the arm robot is controlled using 

a servo motor, specifically a servo motor controlled by a microcontroller and a 

program. In this thesis, the created robotic arm consists of three servos: two for the 

joints and one for the end-effector, which, in this test, is a gripper. The motion of 

the servos is regulated through an Arduino UNO microcontroller using the Arduino 

IDE and Visual Studio programs. The Arduino IDE sends signals to the 

microcontroller for servo motor movement, while Visual Studio serves as a user 

interface creator, connecting the device or computer with the Arduino IDE 

application to control the arm robot. The testing of the arm robot involves 



 

 

xx 

 

measuring the time required by the servo motors to move from the initial position 

to the final position. The time is recorded by capturing the movement of the arm 

robot using video editing software, which is employed to detect the time of achieved 

movements. The testing includes three types of movements: movement for servo 1, 

movement for servo 2, and movement for servo 3. Movements for servo 1 and servo 

2 consist of four types: movement from the initial angle from 90 degrees to 0 

degrees, initial angle from 60 degrees to 0 degrees, initial angel from 45 degrees to 

0 degrees, and initial angle from 30 degrees to 0 degrees. Meanwhile, testing for 

servo 3 involves only one movement which is angle of the opening to the closing 

the gripper of the arm robot. 

 

Keywords: Arm Robot, Arduino, Servo Motor, Microcontroller, End-Effector 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Robot merupakan sebuah perangkat alat mekanik yang dapat melakukan 

tugas fisik, tugas fisik tersebut dapat dilakukan dengan pengawasan dan kontrol 

manusia, ataupun menggunakan program yang sebelumnya telah di buat.(ISO - 

International Organization for Standardization, 2021) 

 Sejalan dengan kemajuan teknologi dan meningkatnya kebutuhan 

manusia, perkembangan robot semakin pesat, terutama dalam sektor fasilitas 

umum seperti transportasi, rumah sakit, perkantoran, dan rumah tangga. Di 

sektor industri, robot telah menjadi bagian integral dalam beberapa industri, 

terutama di bidang perakitan. Salah satu jenis robot yang umum digunakan 

adalah robot lengan.  

Robot lengan digunakan untuk berbagai aktivitas, dan memfasilitasi tingkat 

pekerjaan dari yang rendah hingga yang sangat sulit. Lengan Robot merupakan 

salah satu robot yang banyak digunakan di industri dan memiliki berbagai fungsi 

dimana ujung dari lengan robot tersebut atau end effector disesuaikan dengan 

kebutuhan pengguna. Penggunaan robot di bidang industri sebagai alat bantu 

kerja semakin meningkat untuk memberikan alternatif pekerjaan yang aman bagi 

manusia. 

 Dalam bidang industri, pemindahan dan penyimpanan barang dari satu 

posisi ke posisi lain membutuhkan suatu perangkat yang dapat bekerja dengan 

cepat dan tepat. Namun pada kenyataannya pada saat ini masih banyak industri 

yang menggunakan tenaga manusia dalam proses pemindahan barang dari satu 

posisi ke posisi yang lain. Pada dasarnya manusia mampu melakukan pekerjaan 

pemindahan barang dengan cepat dan tepat, akan tetapi manusia juga 

mempunyai kekurangan dari segi tenaga maupun konsentrasi kerja. Hal itu 
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tentunya sangat berpengaruh terhadap efektifitas pekerjaan yang dilakukan 

(Uchrowi, Lasmadi dan Soekarno, 2019). 

 Robot memiliki banyak kelebihan yang tidak dimiliki manusia, yaitu 

menghasilkan kualitas yang sama ketika mengerjakan pekerjaan secara 

berulang–ulang, dapat bekerja lebih cepat dan lebih akurat, tidak mudah lelah, 

dan dapat diprogram ulang sehingga dapat difungsikan untuk beberapa tugas 

yang berbeda. Dari banyaknya kelebihan robot tersebut, berbagai perusahaan 

yang telah menggunakan teknologi robot lengan. 

 Dari uraian mengenai kemampuan robot lengan yang lebih 

dibandingkan manusia maka penulis ingin membuat penelitian dengan judul 

“Rancang Bangun Robot Lengan 3 DoF Pemindah barang Dengan 

Mikrokontroller Arduino Uno”. 

1.2 Rumusan Masalah 

Adapun masalah yang akan diajukan dalam proses pengerjaan robot lengan 

pemindah barang ini adalah bagaimana mendesain dan membuat robot pemindah 

barang dan bagaimana cara kerja robot lengan tersebut. 

1.3 Batasan Masalah 

Penelitian ini dilakukan tidak terlepas dari beberapa batasan-batasan agar 

lebih terperinci dan tidak melebar dari inti permasalahan yang akan diselesaikan. 

Adapun batasan masalah yang lebih terperinci dalam penelitian ini antara lain: 

1. Robot yang dirancang merupakan purwarupa yang digunakan untuk 

edukasi. 

2. Robot lengan dibuat menggunakan bahan bahan yang mudah di dapat. 

3. Program yang dibuat menggunakan aplikasi pemrograman Arduino ide 

dengan mikrokontroler Arduino Uno 

4. Robot lengan yang dibuat memiliki 3 DoF (Degree of Freedom) 
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1.4 Tujuan Penelitian  

Adapun Tujuan dibuatnya “Robot Lengan 3 DoF Pemindah Barang Dengan 

Mikrokontroller Arduino Uno” adalah sebagai berikut: 

1. Merancang dan membangun robot lengan yang berfungsi untuk 

memindahkan barang  yang berbasis Arduino. 

2. Mengetahui kinerja robot lengan. 

1.5 Manfaat Penelitian 

Hasil dari penelitian ini diharapkan memberi manfaat sebagai berikut: 

1. Sebagai referensi untuk para praktisi dibidang robot lengan. 

2. Sebagai referensi bagi penelitian yang relevan. 
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