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Abstrak 

 

Teknologi robot mengalami suatu kemajuan yang sangat pesat pada saat ini. Robot 

yang canggih telah menggantikan peralatan-peralatan manual yang membutuhkan 

banyak tenaga manusia, salah satunya yaitu penggunaan robot lengan. Robot lengan 

yang dibuat ini merupakan bagian dari robot dengan skala prototype untuk kegiatan 

praktikum yang dapat menggantikan maupun meringankan kerja manusia secara 

langsung. Dalam kenyataannya sering didapatkan kendala bagaimana cara mengontrol 

atau mengendalikan suatu alat dengan mudah untuk diopersikan. 

 

Kata kunci : Robot,Arduino, Mikrokontroler AVR ATMega328 
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Abstract 

 

Robot technology is experiencing a very rapid progress at this time. 
Sophisticated robots have replaced manual equipment that requires a lot of human labor, 
one of which is the use of an arm robot. The arm robot that is made is part of a robot 
with a prototype scale for practical activities that can replace or directly ease human 
work. In reality, there are often problems on how to control or control a tool th at is 
easily operated. 
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BAB I 

 

PENDAHULUAN 
 
 
 
 

 

1.1 Latar Belakang 
 

Teknologi robot mengalami suatu kemajuan yang sangat pesat pada saat ini. Robot 

yang canggih telah menggantikan peralatan-peralatan manual yang membutuhkan 

banyak tenaga manusia, salah satunya yaitu penggunaan robot lengan. Robot lengan 

yang dibuat ini merupakan bagian dari robot dengan skala prototype untuk kegiatan 

praktikum yang dapat menggantikan maupun meringankan kerja manusia secara 

langsung. Dalam kenyataannya sering didapatkan kendala bagaimana cara mengontrol 

atau mengendalikan suatu alat dengan mudah untuk diopersikan [1]. 
 

Teknologi pada bidang industri, memiliki peningkatan dalam mutu kerja dan 

efektifitas untuk mencapai hasil yang optimal, hal tersebut dilatarbelakangi dengan 

permintaan investor industri untuk melakukan pembenahan setiap kinerja mesin. Salah 

satu teknologi industri yang umum digunakan adalah mesin penyortir. Alat penyortir 

merupakan alat bantu untuk memilah hasil produksi utama dengan hasil produksi 

pengotor(cacat produksi), Salah satu pemanfaatan mesin sortasi pada industri adalah 

untuk mensortir telur, dimana telur merupakan kebutuhan pokok makanan dari rumah 

tangga, restoran kuliner hingga industri makanan seperti biskuit dan lain sebagainya [2]. 

 

Untuk menyortir telur diperlukan suatu alat yang lebih dari sekedar handal dan kuat, 

tapi juga dapat memaksimalkan kerusakan pada telur, pada saat alat tersebut memegang 

telur. Untuk itu diperlukan suatu metode yang dianggap dapat menghindari kerusakan 

atau telur menjadi pecah. Alat tersebut dapat merasakan permukaan telur yang rawan 

akan pecah. Pada perancangan alat ini, digunakan metode fuzzy logic. Adapun beberapa 

teori mengenai implementasi fuzzy logic dikarenakan konsep matematis yang sederhana, 

fleksibel, mudah dipahami dan memiliki toleransi terhadap data yang tidak tepat [3]. 

Untuk, logika fuzzy yang memiliki keluaran konstanta, maka digunakan fuzzy sugeno 

ordo nol. 

 

Adapun projek alat yang akan dirancang bangun, penulis akan membuat suatu 

mekanisme robot lengan pemegang telur, dengan mengimplementasikan logika fuzzy 

 
 

0 



pada sensor untuk memegang telur, yang akan diuji dalam skala laboratorium. 

Berdasarkan uraian diatas dan dengan segala pertimbangan penulis mengambil judul 
 

„Rancang Bangun Robot Lengan Pada Kasus Memegang Telur 

Menggunakan Metode Logika Fuzzy’. 

 

1.2 Tujuan 
 

Adapun tujuan yang ingin dicapai dari pembuatan projek ini adalah 

 

1. Membuat prototipe robot lengan yang diimplementasikan untuk 

memegang telur, 
 

2. Membuat perangkat lunak sistem yang menggunakan metode logika 

fuzzy Sugeno ordo nol, 

 

1.3 Rumusan Masalah 
 

Adapun manfaat dari penelitian adalah sebagai berikut : 
 

1. Dapat menghasilkan prototipe robot lengan sederhana 3 DOF, 
 

2. Dapat menghasilkan suatu sistem pemegang telur dengan sensor jarak 

yang diproses dengan logika fuzzy. 

 

1.4 Batasan Masalah 
 

Agar pembahasan lebih terarah, maka penulis membuat batasan dari 

permasalahan ini yaitu pembuatan robot lengan yang diimplementasikan untuk 

memegang telur menggunakan metode logika fuzzy adalah 
 

1. Menggunakan servo sebagai motor pergerak, 
 

2. Menggunakan sensor jarak dan nilai pixel kamera sebagai sensor perasa,  
 

3. Menggunakan telur imitasi sebagai objek telur, 
 

4. Menggunakan metode fuzzy logic sugeno, digunakan untuk mengetahui 

posisi telur, sehingga gerak robot dapat diatur. 
 

1.5 Metode Penelitian 
 

a. Metode Literatur 
 

Merupakan metode referensi kepustakaan yang digunakan dalam mengkaji 

masalah yang ada, seperti mengumpulkan data dari buku, jurnal, dan 

internet. 
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b. Metode Konsultasi 
 

Merupakan metode konsultasi atau tanya jawab dengan dosen pembimbing 

sehingga penulis mendapatkan masukan yang berarti untuk kesempurnaan 

dalam penulisan laporan akhir ini. 
 

c. Metode Observasi 
 

Mengamati sistem kerja pelaksanaan projek akhir dengan cara melakukan 

diskusi dan pembahasan dengan pembimbing maupun pihak-pihak yang 

yang membantu dalam pelaksanaan projek ini. 
 

d. Metode Perancangan 
 

Melakukan perancangan sistem mulai dari rangcangan kerangka kerja 

sistem, perancangan perangkat keras dan perancangan perangkat lunak. 
 

e. Metode Implementasi dan Pengujian 
 

Alur pelakasanaan Projek akhir, mulai dari konsultasi, pengumpulan 

komponen, pengujian sampai dengan implementasi system secara nyata, 

dapat dilihat pada gambar 1.1 di bawah ini. 
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Gambar 1.1 Diagram Alur Penelitian 

 

1.6 Sistematika Penulisan 

 

Laporan ini ditulis dalam beberapa bagian dan masing-masing bagian terbagi 

dalam sub-sub bagian. Secara sistematika laporan ini disusun sebagai berikut: 
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BAB I PENDAHULUAN 
 

Pada bab ini penulis mengemukakan secara garis besar mengenai latar 

belakang pengambilan judul projek akhir. 
 

BAB II DASAR TEORI 
 

Dalam bab ini dijelaskan tentang teori-teori yang digunakan sebagai 

landasan dan kerangka berpikir, yang akan digunakan dalam penelitian serta 

istilah-istilah dan pengertian-pengertian yang berhubungan dengan 

penelitian. 
 

BAB III ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 
 

Pada bab ini menjelaskan perancangan system secara keseluruhan, baik itu  

alat dan bahan yang di gunakan pada perancangan perangkat keras dan 

lunak yang digunakan untuk membuat rancang bangun robot lengan yang 

diimplementasikan untuk memegang telur menggunakan metode logika 

fuzzy. 
 

BAB IV PEMBAHASAN DAN HASIL 
 

Pada bab ini berisi gambaran umum tentang sistem yang akan dibuat 

meliputi perancangan rencana pengujian, perangkat keras perblok 

pengujian, pengujian perangkat keras secara keseluruhan dan perangkat 

lunak sistem 
 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 
 

Pada bab ini merupakan bab terakhir yang berisikan tentang kesimpulan dari 

projek akhir, yang menampilkan perses hasil pengujian secara umum yang 

telah dilaksanakan dan saran-saran dari penulis untuk pengembangan sistem 

kedepannya. 
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