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ABSTRAK 

 

KENDALI PERGERAKAN ROBOT PADA ARM  

ROBOT PEMINDAH BARANG 
 

FERDANA ANDRE SAPUTRA 

061830320846 

 

Di zaman modern seperti saat ini teknologi berkembang sangat pesat, salah 

satunya teknologi robotika. Robot berguna untuk membantu dan meringankan 

pekerjaan manusia, berdasarkan permasalahan tersebut maka dibuatlah sebuah 

robot dengan konsep menyerupai lengan manusia. Lengan robot ini menggunakan 

arduino sebagai kontroller berfungsi untuk mengontrol pergerakan motor servo 

sebagai aktuator dan mengolah sinyal dari raspberry pi yang berfungsi sebagai 

sensor posisi lengan robot. Dari hasil pengujian lengan robot ini dapat bekerja 

dengan baik, Penggunaan robot lengan digunakan untuk mempercepat proses 

pemindahan barang dalam sebuah industri, yang berfokus pada pemindahan barang 

sesuai bentuk tempat yang disediakan. Sistem robot lengan ini dikontrol dengan 

arduino mega.  

Perancangan gerak arm robot sebagai pemindah barang menurut bentuk 

menggunakan kamera berbasis arduino mega dan raspberry pi berfungsi sebagai 

indentifikasi benda kedalam tempat berbentuk. Robot ini menggunakan 6 buah 

servo sebagai penggerak Lengan robot (Aktuator).  

Kata Kunci: Arm Robot, Motor Servo, Mikrokontroler Arduino Mega, 

Raspberry pi 
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ABSTRACT 

 

THE CONTROLLING OF ROBOT MOVEMENT ON THE MOVING GOODS 

OF ROBOTIC’S ARM 

 

FERDANA ANDRE SAPUTRA 

061830320846 

In modern times such technology is currently developing very rapidly, one of which 

is robotics technology. Robots are useful for helping and alleviating human work, 

based on these problems a robot with the concept of resembling a human arm is 

made. This robotic arm uses arduino as a controller to control the movement of the 

servo motor as an actuator and process signals from the raspberry which functions 

as a sensor position for the robot's arm. From the results of testing this robot arm 

can work well, The use of robotic arms is used to speed up the process of moving 

goods in an industry, which focuses on moving goods according to the shape of the 

place provided. This robotic arm system is controlled with Arduino mega. 

Design of arm robot movement as moving goods according to shape using arduino 

mega and raspberry pi functions as an object identification into a shaped place. 

This robot uses 6 servos to drive the robot arm (actuator). 

Keywords: Arm Robot, Servo Motor, Arduino Mega Microcontroller, Raspberry 

pi 
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