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ABSTRAK 

 
Proses perpindahan barang dari satu tempat ke tempat yang lain biasanya 

dilakukan dengan cara konvensional menggunakan tenaga manusia, maka dapat 
dipastikan semakin berat benda dan semakin jauh jarak perpindahan benda tenaga 
manusia yang dibutuhkan juga semakin besar. Hal ini dinilai kurang efektif 
mengingat keterbatasan kemampuan manusia dalam memindahkan barang berat 
dan keterbatasan waktu manusia dalam bekerja. Berdasarkan permasalahan 
tersebut diperlukan sebuah robot lengan yang mampu melakukan proses 
perpindahan barang dari satu tempat ke tempat lain.  

Robot lengan ini dibuat memiliki 6 buah axis menggunakan penggerak 
servo SG90 dan servo MG996R yang dikontrol menggunakan mikrokontroler. 
Robot juga dibantu sensor photodioda untuk mendeteksi box yang akan 
dipindahkan. Keseluruhan sistemnya dikontrol menggunakan PLC dengan 
pengoperasiannya menggukan HMI. Pergerakan robot lengan menggunakan 
metode forward kinematic dengan memberikan nilai sudut pada setiap joint untuk 
mendapatkan posisi end effector diinginkan 

Hasil dari penelitian yang telah dilakukan, robot mampu memindahkan 
box dari conveyor ke palet, dimana masih terdapatnya error pada kepresisian 
sudut servo dengan nilai sebesar 10,11% untuk servo SG90 dan 6,23% untuk 
MG996R. Jarak benda yang dapat dideteksi oleh sensor photodiode yaitu 0-
35mm. Perhitungan posisi end effector efektif menggunakan perhitungan forward 

kinematic karena dengan perhitungan ini robot dapat bergerak sesuai yang 
diinginkan 
 
Kata kunci: robot lengan, servo,  forward kinematics, end effector 
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