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ABSTRAK

RANCANG BANGUN ARM MANIPULATOR MENGGUNAKAN SENSOR FLEX DAN
SENSOR GYROSCOPE MPU-6050 SERTA SENSOR KOMPAS HMC-5883L DENGAN
KENDALI WIRELESS UNTUK MEMINDAH BENDA BERBAHAYA

Dimas Lintang Adi Saputra

S.Tr Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

Perkembangan teknologi robotik sudah memberikan berbagai solusi dalam membantu manusia
melakukan pekerjaan yang memiliki tingkat risiko tinggi. Salah satunya adalah pekerjaan
pemindahan benda atau bahan berbahaya yang dapat membahayakan keselamatan manusia
apabila terjadi kontak langsung. Oleh karena itu, diperlukan suatu sistem yang mampu
menggantikan peran manusia dalam melakukan pekerjaan tersebut secara aman dan efektif.
Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan membangun arm manipulator yang dapat
dikendalikan secara wireless menggunakan sensor flex, sensor gyroscope MPU-6050, dan
sensor kompas HMC-5883L sebagai media kendali gerakan. Sistem yang dirancang terdiri dari
sarung tangan kendali (glove controller) dan arm manipulator. Sensor flex digunakan untuk
mendeteksi gerakan jari, sedangkan sensor MPU-6050 dan HMC-5883L digunakan untuk
mendeteksi orientasi dan arah gerakan tangan pengguna. Data dari sensor diolah oleh
mikrokontroler dan dikirim secara nirkabel ke arm manipulator untuk mengendalikan
pergerakan motor servo sesuai dengan gerakan tangan pengguna.

Hasil perancangan menunjukkan bahwa sistem arm manipulator dapat dikendalikan secara
wireless dan mampu mengikuti gerakan tangan yang terdeteksi oleh sensor. Sistem ini dapat
digunakan sebagai alternatif alat bantu untuk memindahkan benda berbahaya tanpa kontak
langsung dengan manusia sehingga dapat meningkatkan aspek keselamatan kerja.

Kata Kunci: Arm Manipulator, Wireless Control, Sensor Flex, MPU-6050, HMC-5883L,
Robotika.
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ABSTRACT

RANCANG BANGUN ARM MANIPULATOR MENGGUNAKAN SENSOR FLEX DAN
SENSOR GYROSCOPE MPU-6050 SERTA SENSOR KOMPAS HMC-5883L DENGAN
KENDALI WIRELESS UNTUK MEMINDAH BENDA BERBAHAYA

Dimas Lintang Adi Saputra

S.Tr Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

The development of robotic technology has provided various solutions to assist humans in
performing tasks with high levels of risk. One such task is the handling and transportation of
hazardous objects or materials that may endanger human safety through direct contact.
Therefore, a system capable of replacing human involvement in such tasks in a safe and
effective manner is required. This research aims to design and develop a wireless-controlled
arm manipulator using flex sensors, an MPU-6050 gyroscope sensor, and an HMC-5883L
compass sensor as motion control devices.

The proposed system consists of a glove controller and an arm manipulator. Flex sensors are
used to detect finger movements, while the MPU-6050 and HMC-5883L sensors are utilized to
determine the orientation and direction of the user's hand movements. Sensor data are
processed by a microcontroller and transmitted wirelessly to the arm manipulator to control
the movement of servo motors according to the user's hand motions.

The results of the design and implementation show that the arm manipulator system can be
controlled wirelessly and is capable of following hand movements detected by the sensors. This
system can serve as an alternative tool for handling hazardous objects without direct human
contact, thereby improving occupational safety and reducing the risk of workplace accidents.

Keywords: Arm Manipulator, Wireless Control, Flex Sensor, MPU-6050, HMC-5883L,
Robotics.
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