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“Allah tidak membebani seseorang, kecuali menurut kesanggupannya.
Baginya ada sesuatu (pahala) dari (kebajikan) yang diusahakannya
dan terhadapnya ada (pula) sesuatu (siksa) atas (kejahatan) yang
diperbuatnya.”

(QS. Al-Bagarah: 286)

“Lepaskanlah segala sesuatu yang membuatmu stress dan sedih”

(Ali bin Abi Thalib)

"Jangan menunda pekerjaan sampai besok hari jika dapat diselesaikan
maka tuntaskanlah."
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ABSTRAK

IRWANDI.218180017. Sistem Kendali Lengan Robot 4 Dof Melalui Push Button
dan Bluetooth (Joystick, Terminal, Voce). (dibimbing oleh A. Abd. Jabbar dan
A. Irmayani Pawelloi).

Di Era modern saat ini peran manusia sudah banyak tergantikan dengan
keberadaan berbagai macam inovasi robot yang disesuaikan dengan kebutuhan.
Tujuan penelitian ini untuk mengembangkan alat lengan robot yang dapat
memudahkan pengguna dalam mengontrol pergerakan robot secara wirelles dan
push button dengan mikrokontroler. Menggunakan metode eksperimental dengan
menguji  fungsi rangkaian alat yang mengacu di penelitian sebelumnya
menggunakan kompenen pembuatan lengan robot yang dapat di kendalikan
dengan push button dan aplikasi bluetooth menggunakan ESP32, Step down DC —
DC, LCD 12C, Push button, servo. Dari hasil penelitian menunjukkan bahwa
lengan robot dapat bergerak ke setiap arah yang di tentukan, sebanyak lima kali
percobaan; saat kendali push button pergerakan ke kiri 6,82 detik, kanan 6,81
detik dengan sudut 0° — 180°, ke depan 3,18 detik, belakang 3,17 detik, dengan
sudut 90°— 170°, ke atas 4,44 detik, bawah 4,44 detik, dengan sudut 30°— 150°,
membuka 1,78 detik, menutup 1,64 detik, dengan sudut 45° — 90°. Uji respon
control voice lima kali uji respon; volume suara sedang dan keras saat tenang
berhasil 100%, volume suara sedang saat ribut 60%, volume suara keras saat ribut
40%, dengan jarak maksimal respon dari aplikasi Bluetooth control ke robot 20
meter tampa penghalang.

Kata kunci: Kendali Lengan Robot; Arduino Bluetooth controller, ESP32.



ABSTRAK

IRWANDI.218180017. 4 Dof Robot Arm Control System Via Push Button and
Bluetooth (Joystick, Terminal, Voce). (supervised by A. Abd. Jabbar and
A. Irmayani Pawelloi).

In this modern era, the role of humans has been largely replaced by the existence
of various kinds of robot innovations that are tailored to needs. The aim of this
research is to develop a robot arm tool that can make it easier for users to control
the movement of the robot wirelessly and with push buttons with a
microcontroller. Using an experimental method by testing the function of a series
of tools referred to in previous research using components for making a robot arm
that can be controlled with a push button and a Bluetooth application using
ESP32, Step down DC — DC, LCD 12C, Push button, servo. The research results
show that the robot arm can move in each specified direction five times; when
controlling the push button movement left 6.82 seconds, right 6.81 seconds with
an angle of 0o — 180°, forward 3.18 seconds, back 3.17 seconds, with an angle of
900 — 170°, up 4.44 seconds, bottom 4.44 seconds, with an angle of 300 — 150°,
opening 1.78 seconds closing 1.64 seconds, with an angle of 450 — 90°. Test the
voice control response five times; medium and loud sound volume when quiet is
100% successful, medium sound volume when noisy is 60%, loud sound volume
when noisy is 40%, with a maximum response distance from the Bluetooth
control application to the robot of 20 meters without obstacles.

Keywords: Robot Arm Control; Arduino Bluetooth controller, ESP32.
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DAFTAR ARTI LAMBANG DAN SINGKATAN

Lambang / Singkatan

Arti dan Keterangan

Inter Integrated Circuit

12C
C Celcius
DC Direct Current
AC Alternating Curren
\Y/ Voltage
USB Universal Serial Bus
VCC Voltage Common Collector
GND Ground
PWM Pulse Width Modulation
LCD Liquid Crystal Display
SOC System on Chip
IC Integrated Circuit
DOF Degree Of Freedom
ESP32 Espressif Systems 32-bit
MAH Milli Ampere Hour
RX Receive
X Transmit
% Persen
° Derajat
m meter

second




