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ABSTRAK

KENDALI ARM GRIPPER PADA ROBOT PENGANGKUT SAMPAH
MENGGUNAKAN PID BERBASIS ARDUINO
(2022 : xv + 58 Halaman + 42 Gambar + 16 Tabel + Lampiran)

MUHAMMAD ALIF RACHMAN HIDAYAT
061930320503

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Industri 4.0 membuat kemajuan teknologi terus berkembang sehingga
Sumber Daya Manusia dapat digantikan dengan Robot. Hal ini membuat
pekerjaan sederhana seperti pembuangan sampat dapat dilakukan oleh Robot.
Perkembangan robot sampah sebagian hanya dirancang untuk mengangkut kotak
sampah dari satu tempat ke tempat lain, dan untuk memindahkan isi kotak sampah
masih membutuhkan tenaga manusia. Pada perancangan robot pengangkut
sampah yang akan diimplementasikan, robot tidak hanya memudahkan sampah
dari satu tempat ke tempat lainnya menggunakan Modul Line Follower, tetapi
juga mengangkutnya menggunakan Arm Gripper menuju ke Big box serta
indikator jika sampah telah penuh. Metode yang digunakan untuk menggerakkan
Arm Gripper menggunakan metode PID. Untuk itu diperlukan analisis terhadap
pengaruh beban, nilai sudut, dan nilai PID yang digunakan agar mengetahui
kapasitas serta arus yang dibutuhkan unutuk menggerakkan Arm Gripper. Dalam
melakukan pengetesan dilakukan dalam dua tahap, ketika gripper bergerak tanpa
beban dan ketika gripper dengan beban.

Kata Kunci : Robot, Arm Gripper, PID, Line Follower



ABSTRACT

ARM GRIPPER CONTROL ON A WASTE TRANSPORTER ROBOT
USING PID BASED ON ARDUINO
(2022 : xv + 58 Halaman + 42 Gambar + 16 Tabel + Lampiran)

MUHAMMAD ALIF RACHMAN HIDAYAT
061930320503

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Industry 4.0 makes technological advances continue to develop so that
Human Resources can be replaced with Robots. This makes simple tasks such as
waste disposal a robot can do. The development of the garbage robot is only
partially designed to transport garbage boxes from one place to another, and to
move the contents of the garbage box still requires human power. In the design of
the waste transport robot that will be implemented, the robot not only facilitates
waste from one place to another using the Line Follower Module, but also
transports it using the Arm Gripper to the Big box as well as an indicator if the
garbage is full. For this reason, it should be noted that the heavier the load is
carried, the greater the force exerted by the Arm Gripper. For this reason, it is
necessary to calculate the value or efficiency and effectiveness of the DC motor
against the weight of the load carried. This experiment was conducted to examine
the effect of heavy loads on the Arm Gripper on a garbage transporting robot. The
test takes place in two stages, the first stage is without load and the second stage is

with load.

Keyword : Robot, Arm Gripper,PID, Line Follower.
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