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ABSTRACT

The design of the robot arm prototype technology which has 5
degrees of freedom can move freely in forming certain angular positions.
The design of the robot arm is carried out with the help of the proteus
simulation software as a reference for determining the angle of the robot
arm. The 5 DOF robot arm is also designed to be able to move in a balanced
way by using a servo motor as a robot connection.

This robot arm is controlled by the Arduino Mega 2560
microcontroller and is designed to be able to follow orders from the micro
push button to make it easier to take the robot's angular shape by having an
accuracy level of 4 servo axis Z, RX, RY and GRIP 100% and 0% error
and 2 units. servo X and Y 99.45% and error 0.55%. The cycle time of the
speed of the robot moving from the starting point to the final touch point is
between 7000ms or 7 s to 15000ms or 15 s. The results of storing
(recording) and calling (calling) the robot angle data/robot movement show

100% accuracy or 0% error.

Keyword: Robot Arm, Arduino Mega 2560, Robot arm remote button

tactile, Robot arm record and play
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ABSTRAK

Rancangan teknologi prototipe robot arm yang memiliki 5 derajat
kebebasan dapat bergerak bebas dalam membentuk posisi sudut tertentu.
Perancangan robot lengan dilakukan dengan bantuan software simulasi
proteus sebagai acuan penentuan sudut robot arm. Robot arm 5 DOF juga
didesain untuk dapat bergerak secara seimbang dengan menggunakan
motor servo sebagai sambungan robot.

Robot arm ini dikendalikan oleh mikrokontroler arduino mega 2560
dan dirancang untuk dapat mengikuti perintah dari push button micro agar
lebih mudah mengambil bentuk sudut robot dengan memiliki tingkat
akurasi pada 4 servo axis Z,RX,RY dan GRIP 100% dan eror 0% dan 2
unit servo X dan Y 99,45% dan eror 0,55% . Cycle time kecepatan robot
bergerak dari titik awal ke titik akhir touch adalah antara 7000ms atau 7 dt
sampai dengan 15000ms atau 15 dt. Hasil menyimpan (record) dan
memanggil (call) data sudut robot/pergerakan robot menunjukkan

keakurasian 100% atau kesalahan 0 %.

Kata kunci : Robot Arm, Arduino Mega 2560,Robot arm remote button

tactile, Robot arm rekam dan play
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