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ABSTRAK 
 

Pada industri logam, pemindahan barang logam hasil produksi secara umum masih 
menggunakan tenaga manusia dan perangkat pneumatik. Proses ini dinilai memiliki 
kekurangan dikarenakan keterbatasan dari manusia dan keterbatasan perangkat 
pneumatik terhadap benda logam. Oleh karena itu, tugas akhir ini dibuat suatu robot 
manipulator 3 DOF untuk memindahkan barang logam dari titik awal sampai titik 
tujuan. Pada alat ini menggunakan potentiometer linier sebagai sensor posisi dalam 
pengontrolan motor servo sebagai penggerak robot manipulator 3 DOF dan 
elektromagnet sebagai ujung efektor. Robot ini memiliki 2 mode yaitu mode manual 
dan mode otomatis. Mode manual dikontrol oleh kontrol knob potentiometer untuk 
mengontrol putaran motor servo sedangkan untuk kondisi elektromagnet dikontrol oleh 
push button. Mode otomatis bekerja dengan menjalankan data posisi sebelumnya dicatat 
dalam mode manual. Hasil dari pengujian manual terdapat setiap putaran 1° dari 
potentiometer memiliki nilai penyimpangan 9,2%. Sementara untuk menggerakan 1° 
dari motor servo memiliki nilai penyimpangan 1,1%. Sedangkan dalam pengujian 
otomatis mendapatkan percobaan berhasil 71% dan tidak berhasil 29%. Dengan 
demikian, sistem yang dibuat kurang sesuai untuk jenis benda logam plat karena faktor 
luas permukaan dan ketebalan dari benda logam. 
 

 
 Kata Kunci : STM32, Potensiometer, Motor Servo, Push Button, Electromagnet,  

   Manipulator 3 DOF, Manual, Otomatis. 
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ABSTRACT 
 
 
 
 

In the metal industry, the placement of manufactured metal goods in general still uses human 
power and pneumatic devices. This process is considered to have shortcomings due to the 
limitations of humans and also the limitations of pneumatic devices on metal objects. Therefore, 
In this final project, a 3 DOF manipulator robot is made to move metal objects from the starting 
point to the destination point. This tool uses a linear potentiometer as a position sensor in order 
to controlling the servo motor as a 3 DOF manipulator robot actuator and an electromagnet as 
the end effector. This robot system has 2 modes, manual mode and automatic mode. The manual 
mode is controlled by the potentiometer knob to control the rotation of the servo motor, while 
the electromagnet is controlled by the push button. Automatic mode works by running the 
previously recorded position data in manual mode. The results of manual testing show that 
every 1° turn of the potentiometer has a deviation value of 9.2%. Meanwhile, to move 1° of the 
servo motor has a deviation value of 1.1%. While in automatic testing, the experiment was 71% 
successful and 29% unsuccessful. As well, the system made is not suitable for plate metal 
objects because of the surface area and thickness of the metal objects. 
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