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LENGAN ROBOT TRAINER DENGAN TIGA PERSENDIAN BERBASIS 
MIKROKONTROLER  (AT Mega 8535)  

 

oleh : 

SUTRISNO 
Fakultas Teknik Universitas Muhammadiyah Surakarta 

 
ABSTRAKSI 

Dalam perkembangan teknologi elektronika, perkembangan teknologi 
komputer dan mikroprosesor berkembang geometri anthropomorphic 
(menyerupai tangan manusia). Robot ini cukup cepat, akurat dan memiliki 
kepresisian yang cukup baik. Dengan 3 sendi gerak dan satu gripper sebagai end-
effector-nya membuat Robot ini sangat tepat untuk pelatihan teknologi kontrol, 
implementasi elektronika (mekatronika), pemrograman dan otomasi industri. 
Secara garis besar robot ini diprogram untuk dapat bekerja seperti lengan manusia 
untuk memindahkan suatu benda dari berbagai sudut dan secara kontinyu. Untuk 
kontrol alat keseluruhan pada robot ini digunakan mikrokontroler At Mega 8535 
yang terprogram. Pada masing masing sendi digunakan motor servo sebagai 
penggerak.    

Robot ini hanya bisa bergerak sesuai alur yang telah di program. Robot ini 
dapat bergerak dengan 5 derajat kebebasan, tetapi kekurangan robot ini tidak 
dapat mengangkat benda yang beratnya lebih dari 100 gram. 

 
Kata kunci : Lengan Robot, Mikrokontroller, Motor Servo, Sendi  
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



LENGAN ROBOT TRAINER DENGAN TIGA PERSENDIAN BERBASIS 
MIKROKONTROLER  (AT Mega 8535)  

 

By: 

SUTRISNO 
Technical Enjenerring Univercity Muhammadiyah of Surakarta 

 
 

Abstraction 
In the technology of electronica development,technology of computer 

development and microprosesor develop quickly.in the world of industry almost 
whole of macine operated by a computer an a robot that easily and lightly in 
doing job operations.in this matter the writer planner robot`s arm trainer with 
three pivot using basec microcontroler ( At Mega 8535 ). 

Robot servo`s arm is one of manipulator industry with geometri 
anthropomorphic ( like human`s hand ). This robot is fastly,accurate and have 
god side.with three jerk joint and one gripper as end- effector make this robot 
very exact for training of contro technology,electronika implementation ( 
mecatronika ), industry outomatic and program mostlythis robot is programmed 
to able to work well like a human`s arm to move things to some corners 
continously . For controling all of the robot`s toolusing microcontroler At Mega 
8535 program. At the each pivot using motor servo for mover.  

This robot just moveble channel match program. This robot can moveble 
with 5degree freedom, but lack this robot can`t to sweare thing who heavy more 
than 100 gram 

 
Key word : robot`s arm, microcontroler, motor servo, pivot 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


