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ABSTRAK
Penggunaan robot di industri semakin meningkat dari waktu ke waktu untuk menangani berbagai
tugas, baik tugas yang tidak bisa ditangani manusia seperti di bidang nuklir, kimia, perjalanan ke
luar angkasa dan tugas-tugas lain yang dilakukan di lingkungan yang berbahaya. Diantara robot
yang sering digunakan dalam dunia industri adalah robot lengan. Robot lengan diharapkan dapat
diprogram ulang secara fleksibel oleh pengguna, maka kita membutuhkan antarmuka antara
robot lengan dengan pengguna melalui komputer. Penggunaan metode invers/forward pada robot
lengan akan sangat memudahkan perhitungan posisi dan orientasi end-effector. Pada metode
invers kinematic menggunakan analisa geometri untuk mendapatkan solusi posisi dari end-
effector. Peralatan yang digunakan motor servo, robot lengan, mikrokontroler ATmega 168,
kabel komunikasi serial RS232 to USB. Pada pengujian forward kinematic dapat dilihat rata-rata
error posisi pada sumbu x yaitu sebesar + 0.057807 cm, sedangkan rata-rata error yang terjadi
pada sumbu y yaitu £ 0.9935 cm. Pada pengujian invers kinematic dapat dilihat error posisi pada
sumbu X yaitu sebesar + 0.436071 cm sedangkan error yang terjadi pada sumbu y yaitu sebesar

+1.3275cm.

Kata kunci: Robot lengan, Dagu hi-tech, ATmega 168, invers kinematic, forward kinematic



