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ABSTRAK

PENGGUNAAN MOTOR DC SERVO SEBAGAI PENGGERAK UTAMA
LENGAN ROBOT BERJARI PENGIKUT GERAK LENGAN MANUSIA
BERBASIS MIKROKONTROLER

SELAMAT RIADI

Lengan robot berjari telah banyak digunakan pada industri maupun penggunaan
dalam bidang pendidikan. Perancangan lengan robot berjari dibagi atas dua bagian,
bagian pengendali pada lengan manusia (Transmitter) dan Lengan Robot Berjari
(Reciever). Lengan Robot Berjari digerakkan oleh motor servo Hitec tipe Standar
180° yang digerakkan oleh mikrokontroler ATTiny 2313 sebagai penghasil pulsa
digital PWM (Pulse Width Modulation). Adapun sudut dan arah putaran motor servo
ditentukan oleh besar sudut pengendali yang dipasang pada lengan manusia. Data
analog dari pengendali diubah oleh mikrokontroler ATMega 32 menjadi data digital
dan dimodulasikan oleh KYL 1020u Transmitter sebagai sinyal digital yang
kemudian sinyal digital tersebut diterima oleh KYL 1020u Reciever dan diteruskan ke
dalam mikrokontroler ATTiny 2313. Agar sudut yang dibentuk oleh Lengan Robot
Berjari sesuai dengan besar sudut pengendali, maka digunakanlah Power Supply
dengan arus yang besar karena dapat mengurangi persentase Error yang terjadi pada
sistem komunikasi Lengan Robot Berjari.

Kata kunci: lengan robot berjari, transmitter, reciever, motor servo, PWM,
mikrokontroler, KYL 1020u.



ABSTRACT

APPLICATION OF DC SERVO MOTOR AS MAIN ACTUATOR
ON FINGERED ROBOTIC ARM FOLLOWED HUMAN ARM MOTION
BASED ON MICROCONTROLLER

SELAMAT RIADI

Fingered robotic arm has been used in industry and used in terms of education.
Designing fingered robotic arm is divided into two parts, the human arm control part
(transmitter) and fingered robotic arm (receiver). Fingered robotic arm moved by
Hitec type standart 180° servo motor that controlled by ATTiny 2313 microcontroller
as digital PWM (Pulse Width Modulation) trigger. As for the angle and direction of
rotation of the servo motor is determined by the angle of the controller is mounted on
a human arm. Analog Data from controller ATMega 32 microcontroller changed by
becoming digital data and was modulated by KYL 1020u Transmitter as a digital
signal and then the digital signas received by KYL 1020u Reciever and forwarded
into the ATTiny 2313 microcontroller. So that the angle formed by the robotic arm in
accordance with big fingers of the controller, then the Power Supply with large flow
because it can reduce the percentage of errors that occur on the fingers of robotic

arm system of communication.

Keywords: fingered robotic arm, transmitter, reciever, servo motor, PWM,

microcontroller, KYL 1020u.
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