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ABSTRAK 

Robot Delta atau lebih dikenal dengan istilah Parallel-Link Robot adalah robot lengan yang 

memiliki tiga lengan yang dipasang secara paralel dengan sambungan tengah (Central 

Joint) yang merupakan efektor berupa gripper yang berguna sebagai pemindah benda di 

area kerja robot. Mekanisme Robot Delta  untuk melakukan perpindahan posisi end-

effector pada sumbu X, Y, dan Z dengan cara memperhitungkan inverse kinematics yang 

terjadi pada tiap-tiap lengan robot yang berguna untuk mengkonversi perpindahan posisi 

end-effector menjadi putaran yang harus dilakukan oleh motor stepper sebagai aktuator. 

Metode Artificial Neural Network digunakan sebagai pengganti kalkulasi inverse 

kinematics berbasis dataset. Dataset untuk proses training ANN diambil dari kalkulasi 

inverse kinematics sebelumnya dan hasil training berupa nilai ketinggian slider pada 

sumbu-Z yang akan dikonversi menjadi putaran motor stepper sebagai aktuator robot. 

Posisi end-effector yang terprogram oleh ANN diuji dengan tingkat keakuratan posisi 

sumbu-XY 95,72% dan sumbu-Z 95,15%. 

Kata Kunci : Robot Delta, Inverse Kinematics, Artifical Neural Network, Arduino. 
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ABSTRACT 

Delta Robot or known as Parallel-Link Robot is an arm robot that consist of three arms 

mounted in parallel with the central joint which is an effector in the form of a gripper that 

is useful as a moving object in the robot workspace. Delta Robot mechanism for moving 

the end-effector position on the X, Y, and Z axis by calculating inverse kinematics that 

occur on each robot arm that is useful for converting the displacement of the end-effector 

position into a rotation of stepper motors as an actuator. The Artificial Neural Network 

method is used instead of dataset-based inverse kinematics calculations. The dataset for 

the ANN training process is taken from the inverse kinematics calculation beforehand and 

the results of the training are the height of the slider on the Z-axis to be converted into a 

stepper motor rotation as a robot actuator. The end-effector position that programed by 

ANN was tested with the accuracy of the XY-axis position of 95.72% and the Z-axis of 

95.15%. 

Keywords : Delta Robot, Inverse Kinematics, Artificial Neural Network, Arduino. 
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DAFTAR ISTILAH 

SCARA Robot  : Selective Compliance Assembly Robot Arm, digunakan di 

industri untuk Material Handling (Packaging, Assembly, dan 

Pick and Place). Struktur robot SCARA terdiri dari tiga 

lengan yang terdiri dari gerak rotasi dan translasi. 

Cartesian Robot  : Robot industri yang memiliki tiga sumbu kendali utamanya 

berjenis linier (yaitu bergerak dalam garis lurus) dan berada 

pada sudut yang tetap satu sama lain. 

Articulated Robot  : Robot dengan pergerakan bebas yang memiliki sendi putar 

untuk sector industry. 

Inersia  : Kecenderungan semua benda fisik untuk menolak perubahan 

terhadap keadaan geraknya. Secara numerik, ini diwakili 

oleh massa benda tersebut. Prinsip inersia adalah salah satu 

dasar dari fisika klasik yang digunakan untuk memerikan 

gerakan benda dan pengaruh gaya yang dikenakan terhadap 

benda itu. 

Arduino  : Pengendali mikro single-board yang bersifat sumber terbuka, 

diturunkan dari Wiring platform, dirancang untuk 

memudahkan penggunaan elektronik dalam berbagai bidang. 

Actuator  : Elemen yang mengkonversikan besaran listrik analog 

menjadi besaran lainnya misalnya kecepatan putaran dan 

merupakan perangkat elektromagnetik yang menghasilkan 

daya gerakan sehingga dapat menghasilkan gerakan pada 

robot. 

End-effector  : Pad piranti yang dipasang pada lengan robot yang terdiri dari 

dua jenis yaitu Pencengkram (griper) yang digunakan untuk 

memegang dan menahan obyek, peralatan (tool) yang 

http://digilib.mercubuana.ac.id/



xii 

 

digunakan untuk melakukan operasi tertentu pada suatu 

obyek. 

Forward Kinematics  : Suatu fungsi yang memetakan posisi terhadap sudut. 

Pengendalian ini menggunakan beberapa parameter, yaitu di 

antaranya dengan posisi dan orientasi. Parameter posisi 

menentukan koordinat posisi robot, sedangkan orientasi 

menentukan frame (dimensi yang digunakan robot) pada 

masing-masing joint (titik sendi) pada robot. 

Inverse Kinematics  : Suatu fungsi yang memetakan sudut terhadap posisi. Fungsi 

kebalikan dari forward kinematics. 
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