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ABSTRAK

RANCANG BANGUN SISTEM LENGAN ROBOT 4 DOF UNTUK PROSES
PEMASANGAN BAUT BERBASIS MIKROKONTROLER ARDUINO MEGA
2560

Zetanya Alfa Pramurdianto
Program Studi Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas
Diponegoro

Perkembangan teknologi otomasi industri mendorong kebutuhan sistem robotik
yang mampu menggantikan pekerjaan repetitif dengan tingkat presisi tinggi.
Penelitian ini bertujuan merancang dan membangun sistem lengan robot empat
derajat kebebasan (4 DOF) untuk proses pemasangan baut berbasis mikrokontroler
Arduino Mega 2560. Sistem ini menggunakan motor stepper NEMA 17 dengan
driver TB6600 sebagai aktuator utama dan sensor posisi absolut AS5600 sebagai
umpan balik untuk menjaga akurasi sudut setiap sendi. Antarmuka teaching mode
dikembangkan menggunakan bahasa pemrograman Python dengan pustaka Tkinter
yang berfungsi untuk merekam, menyimpan, dan mengeksekusi ulang data gerak
melalui komunikasi serial. Metode forward kinematics diterapkan untuk
menentukan posisi end-effector berdasarkan sudut rotasi tiap joint. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa sistem mampu melakukan pemasangan baut secara berurutan
dengan tingkat kesalahan posisi yang rendah serta respon pergerakan yang stabil.
Prototipe ini diharapkan menjadi solusi inovatif dalam mendukung proses perakitan
pada skala industri menengah.

Kata kunci: Lengan Robot 4 DOF, Arduino Mega 2560, Pemasangan baut,
Forward Kinematics, Teaching Mode.



