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Kata Pengantar 
 

 

Rasa syukur yang teramat dalam dan tiada kata lain yang patut kami 

ucapkan selain mengucap rasa syukur. Karena berkat rahmat dan karunia 

Tuhan Yang Maha Esa, buku yang berjudul Konsep Dasar Dan Aplikasi 

Robotika Industrial Manufaktur 4.0 telah selesai di susun dan berhasil 

diterbitkan, semoga buku ini dapat memberikan sumbangsih keilmuan dan 

penambah wawasan bagi siapa saja yang memiliki minat terhadap 

pembahasan Konsep Dasar Dan Aplikasi Robotika Industrial Manufaktur 4.0. 

Buku ini merupakan salah satu wujud perhatian penulis terhadap Konsep 

Dasar Dan Aplikasi Robotika Industrial Manufaktur 4.0. Buku ini memberikan 

penjelasan rinci tentang berbagai komponen dan perangkat yang diperlukan, 

serta cara memanfaatkan teknologi 3D printing untuk mencetak bagian-

bagian penting dari robot-robot yang dibahas. Dalam pembuatan Robot Line 

Follower, pembaca akan diajak untuk memahami prinsip kerja sensor 

inframerah dan cara mengendalikan motor DC secara presisi untuk mengikuti 

jalur. 

Selanjutnya, dalam pembuatan Robot Lengan, pembaca akan belajar 

tentang motor servo MG995 dan pengendaliannya dengan potensiometer. 

Selain itu, buku ini juga mengajarkan bagaimana merekam gerakan robot 

lengan dan memutar kembali gerakan yang telah direkam sebelumnya, 

sehingga menciptakan kemungkinan aplikasi yang lebih menarik. 

Buku ini tidak hanya memberikan panduan teknis, tetapi juga mengajak 

pembaca untuk berkreasi dan bereksperimen dengan teknologi robotika. 

Dengan pengetahuan yang diperoleh dari buku ini, pembaca dapat 

mengembangkan inovasi-inovasi baru dalam dunia robotika dan 

mengaplikasikannya dalam berbagai bidang kehidupan. Mari kita mulai 

petualangan menarik ini dan ciptakan robot-robot yang luar biasa! 

Akan tetapi pada akhirnya kami mengakui bahwa tulisan ini terdapat 

beberapa kekurangan dan jauh dari kata sempurna, sebagaimana pepatah 

menyebutkan “tiada gading yang tidak retak” dan sejatinya kesempurnaan 
hanyalah milik tuhan semata. Maka dari itu, kami dengan senang hati secara 

terbuka untuk menerima berbagai kritik dan saran dari para pembaca 

sekalian, hal tersebut tentu sangat diperlukan sebagai bagian dari upaya kami 

untuk terus melakukan perbaikan dan penyempurnaan karya selanjutnya di 

masa yang akan datang. 
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Terakhir, ucapan terima kasih kami sampaikan kepada seluruh pihak 

yang telah mendukung dan turut andil dalam seluruh rangkaian proses 

penyusunan dan penerbitan buku ini, sehingga buku ini bisa hadir di hadapan 
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PENDAHULUAN 

 
Buku ini menghadirkan petualangan menarik dalam dunia robotika, dari 

pembuatan Robot Line Follower hingga eksplorasi Robot Lengan yang canggih. 

Robot Line Follower merupakan salah satu proyek robotika paling populer 

yang memungkinkan robot untuk mengikuti jalur secara otomatis. Buku ini 

akan memberikan panduan langkah demi langkah dalam membangun dan 

mengendalikan Robot Line Follower menggunakan Arduino, sensor 

inframerah, dan motor DC. 

Selain itu, buku ini juga membawa kita pada eksplorasi lebih lanjut ke 

dunia Robot Lengan yang memiliki kegunaan dan produktivitas tinggi. Robot 

Lengan telah terbukti menjadi alat yang efektif dalam berbagai aplikasi yang 

memerlukan kecepatan, akurasi, dan keamanan. Dalam buku ini, pembaca 

akan dipandu untuk merakit Robot Lengan dengan 4 Derajat Kebebasan (DOF) 

menggunakan Arduino dan motor servo MG995. 

Buku ini memberikan penjelasan rinci tentang berbagai komponen dan 

perangkat yang diperlukan, serta cara memanfaatkan teknologi 3D printing 

untuk mencetak bagian-bagian penting dari robot-robot yang dibahas. Dalam 

pembuatan Robot Line Follower, pembaca akan diajak untuk memahami 

prinsip kerja sensor inframerah dan cara mengendalikan motor DC secara 

presisi untuk mengikuti jalur. 

Selanjutnya, dalam pembuatan Robot Lengan, pembaca akan belajar 

tentang motor servo MG995 dan pengendaliannya dengan potensiometer. 

Selain itu, buku ini juga mengajarkan bagaimana merekam gerakan robot 

lengan dan memutar kembali gerakan yang telah direkam sebelumnya, 

sehingga menciptakan kemungkinan aplikasi yang lebih menarik. 

Buku ini tidak hanya memberikan panduan teknis, tetapi juga mengajak 

pembaca untuk berkreasi dan bereksperimen dengan teknologi robotika. 

Dengan pengetahuan yang diperoleh dari buku ini, pembaca dapat 

mengembangkan inovasi-inovasi baru dalam dunia robotika dan 

mengaplikasikannya dalam berbagai bidang kehidupan. Mari kita mulai 

petualangan menarik ini dan ciptakan robot-robot yang luar biasa! 
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DASAR-DASAR ROBOTIKA 

 
A. PENGENALAN DASAR ROBOTIKA 

Robotika adalah salah satu bidang yang menarik perhatian banyak orang, 

termasuk di dunia pendidikan. Dalam era teknologi yang semakin maju, 

pengenalan tentang dasar-dasar robotika menjadi penting bagi siswa dan 

pendidik. Robotika dalam pendidikan bukan hanya sekadar bermain-main 

dengan robot, tetapi juga memiliki tujuan yang lebih mendalam, yaitu 

mengajarkan konsep-konsep ilmiah dan pemecahan masalah secara praktis. 

Artikel ini akan menjelaskan secara mendalam tentang pengenalan dasar-

dasar robotika dalam dunia pendidikan, mengenai arti robotika dalam 

konteks pendidikan, manfaatnya, komponen dasar robotika, aplikasi dalam 

pembelajaran, tantangan, dan langkah-langkah implementasinya. 

a. Pengertian Robotika dalam Konteks Pendidikan 

Robotika adalah cabang ilmu yang mempelajari tentang perancangan, 

pembuatan, dan pengoperasian robot. Dalam konteks pendidikan, 

robotika membawa konsep-konsep ilmiah, teknologi, teknik, dan 

matematika (STEM) ke dalam lingkungan pembelajaran. Robotika sebagai 

alat pembelajaran memberikan kesempatan bagi siswa untuk memahami 

prinsip-prinsip dasar mekanika, elektronika, dan pemrograman. Siswa 

diperkenalkan pada cara kerja teknologi yang ada di sekitar mereka dan 

diharapkan untuk berpikir kritis dan kreatif dalam mencari solusi atas 

berbagai tantangan yang dihadapi robot. 

Robotika dalam pendidikan tidak hanya menitikberatkan pada aspek 

teknis dan desain robot, tetapi juga pada kemampuan berpikir analitis, 

kolaborasi, dan pemecahan masalah. Selain itu, pembelajaran robotika 

dapat membantu siswa mengembangkan kemampuan komunikasi dan 
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PROYEK 1 - ROBOT LINE FOLLOWER 

 
Robot Line Follower adalah jenis robot yang dirancang untuk mengikuti 

garis atau lintasan yang telah ditentukan dengan cara otomatis. Konsep dasar 

dari robot Line Follower adalah menggunakan sensor untuk mengenali garis 

atau lintasan, dan kemudian mengatur gerakannya sehingga robot tetap 

berada di atas jalur yang ditentukan. Robot Line Follower sering digunakan 

dalam berbagai aplikasi industri yang memerlukan kendaraan otomatis untuk 

bergerak secara terprogram di jalur tertentu. 

 

A. PENGERTIAN ROBOT LINE FOLLOWER 

Robot Line Follower bekerja dengan cara membaca informasi dari sensor 

yang terpasang di bagian bawahnya, kemudian memproses data tersebut 

untuk mengambil keputusan tentang arah gerakan yang harus diambil. Sensor 

yang biasa digunakan adalah sensor infrared yang mendeteksi perbedaan 

intensitas warna antara garis dan permukaan sekitarnya. Dengan informasi 

yang diperoleh dari sensor, robot dapat menyesuaikan putaran motor atau 

pergerakan roda untuk tetap mengikuti garis dengan akurat. 

 

B. KOMPONEN ROBOT LINE FOLLOWER 

Robot Line Follower umumnya memiliki komponen-komponen berikut: 

1. Rangka atau Chassis: Struktur fisik robot yang membawa semua 

komponen robot dan memberikan dukungan untuk pergerakan. 

2. Sensor Infrared: Sensor ini digunakan untuk mendeteksi garis atau 

lintasan yang akan diikuti robot. 

3. Motor: Motor yang digunakan untuk menggerakkan roda robot, sehingga 

robot dapat bergerak maju, mundur, atau berbelok. 
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ROBOT PENGHINDAR HALANGAN 

 
A. PENGERTIAN ROBOT PENGHINDAR HALANGAN 

Robot Penghindar Halangan atau Obstacle Avoiding Robot adalah jenis 

robot yang mampu menghindari rintangan atau objek yang ada di sekitarnya. 

Robot ini biasanya dilengkapi dengan sensor ultrasonik untuk mendeteksi 

jarak antara robot dan objek di dekatnya. Ketika robot mendekati rintangan, 

sensor ultrasonik akan mengirimkan sinyal gelombang suara dan menerima 

pantulan gelombang tersebut. Berdasarkan waktu yang dibutuhkan 

gelombang untuk mencapai objek dan kembali ke sensor, robot dapat 

menghitung jaraknya dari objek. 

 

 
Gambar 15 Robot Penghindar Halangan 

 

Robot ini diimplementasikan menggunakan Arduino sebagai 

mikrokontroler utama yang mengontrol pergerakan dan tindakan robot. Saat 

sensor ultrasonik mendeteksi adanya rintangan di dekatnya, Arduino akan 

mengambil keputusan untuk menghindari rintangan dengan mengubah arah 

pergerakan robot. 
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ROBOT KONTROL JARAK JAUH 

 
A. PENGERTIAN ROBOT KONTROL JARAK JAUH 

Robot kontrol jarak jauh adalah robot yang dapat dikendalikan dari jarak 

yang cukup jauh tanpa harus berada di dekatnya secara fisik. Umumnya, 

robot ini menggunakan teknologi nirkabel seperti radio frekuensi (RF), 

Bluetooth, atau Wi-Fi untuk menghubungkan pengontrol dengan robot. 

Konsep dasar dari robot kontrol jarak jauh adalah sebagai berikut: 

1. Pengontrol: Pengontrol adalah perangkat yang digunakan oleh pengguna 

untuk mengirimkan perintah ke robot. Pengontrol ini bisa berupa remote 

control khusus, ponsel pintar, atau komputer yang terhubung melalui 

aplikasi atau software tertentu. 

2. Robot: Robot kontrol jarak jauh adalah robot yang dapat menerima 

perintah dari pengontrol dan mengubahnya menjadi gerakan atau 

tindakan. Robot ini dilengkapi dengan penerima sinyal nirkabel yang 

dapat mengartikan perintah yang diterima dari pengontrol. 

3. Teknologi Nirkabel: Untuk menghubungkan pengontrol dengan robot, 

digunakan teknologi nirkabel seperti RF, Bluetooth, atau Wi-Fi. Perintah 

dikirim melalui sinyal nirkabel dan diterima oleh robot untuk dieksekusi. 

4. Komunikasi Bireksional: Beberapa robot kontrol jarak jauh mendukung 

komunikasi bireksional, yang berarti selain menerima perintah, robot juga 

dapat mengirimkan data atau informasi kembali ke pengontrol, seperti 

data sensor atau gambaran dari kamera yang dipasang di robot. 
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ROBOT LENGAN 

 
A. PENGERTIAN ROBOT LENGAN 

Robot lengan adalah jenis robot yang dirancang dengan lengan mekanik 

yang dapat bergerak dan melakukan berbagai tugas seperti manusia. Robot 

ini memiliki beberapa derajat kebebasan (DOF) yang memungkinkannya 

untuk bergerak dengan fleksibilitas dan akurasi. Lengan robot umumnya 

terdiri dari beberapa sendi yang dapat berputar atau bergerak, mirip dengan 

lengan manusia. 

Tujuan utama dari robot lengan adalah untuk melakukan tugas-tugas 

yang memerlukan presisi tinggi, kekuatan, atau di lingkungan yang berbahaya 

bagi manusia. Robot lengan telah digunakan dalam berbagai industri, seperti 

manufaktur otomotif, industri kimia, penelitian medis, eksplorasi luar angkasa, 

dan banyak lagi. 

Beberapa aplikasi umum dari robot lengan meliputi proses pengelasan, 

pemindahan benda berat, penyusunan komponen elektronik, operasi medis, 

eksplorasi bawah air atau luar angkasa, dan sebagainya. Kelebihan dari robot 

lengan adalah meningkatkan efisiensi dan produktivitas dalam tugas-tugas 

yang repetitif atau berbahaya, serta mengurangi risiko cedera bagi pekerja 

manusia. 

 

B. MANFAAT ROBOT LENGAN 

Robot lengan memberikan berbagai manfaat yang signifikan dalam 

berbagai bidang dan industri. Beberapa manfaat utamanya adalah: 

1. Presisi dan Akurasi: Robot lengan dilengkapi dengan kontrol yang sangat 

presisi, sehingga dapat melakukan tugas dengan akurasi tinggi. Mereka 

cocok untuk pekerjaan yang memerlukan ketelitian, seperti penyusunan 

komponen elektronik atau proses manufaktur. 
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PENUTUP 

 
Dalam perjalanan melalui buku ini, Anda telah mengikuti langkah-langkah 

penting dalam dunia robotika dengan menggunakan platform Arduino. Bab 

demi bab, Anda telah menjelajahi dasar-dasar robotika, memahami berbagai 

jenis papan Arduino, serta belajar tentang pemrograman dan penggunaan 

komponen-komponen kunci untuk menciptakan berbagai jenis robot yang 

menarik. 

Anda telah memahami pentingnya sensor dan aktuator dalam 

pengembangan robot, serta bagaimana cara mengintegrasikan perangkat 

lunak untuk mengendalikan robot Anda. Anda juga telah mempelajari dasar-

dasar pemrograman Arduino, mulai dari tipe data hingga pernyataan kontrol, 

yang memungkinkan Anda mengendalikan pergerakan dan tindakan robot 

Anda. 

Melalui proyek-proyek praktis seperti robot line follower, robot 

penghindar rintangan, dan robot kontrol jarak jauh, Anda telah 

mempraktikkan pengetahuan Anda dalam menciptakan solusi robotik nyata. 

Bahkan, Anda telah merakit dan memprogram sebuah robot lengan yang 

dapat diatur dan dikendalikan. 

Buku ini adalah panduan praktis yang akan terus bermanfaat saat Anda 

melangkah lebih jauh dalam dunia robotika dan eksplorasi dengan Arduino. 

Langkah-langkah yang Anda pelajari di dalam buku ini hanya awal dari 

perjalanan panjang menuju pengetahuan yang lebih mendalam dan 

kreativitas dalam pengembangan robotika. Teruslah berkreasi, berinovasi, 

dan menjadikan teknologi robotika sebagai alat untuk mewujudkan ide-ide 

luar biasa Anda. 

Kami berharap buku ini memberikan panduan yang berharga bagi Anda 

dalam memahami dan mengembangkan dunia robotika menggunakan 

platform Arduino. Terima kasih telah mengikuti perjalanan ini, dan semoga 

Anda terus menginspirasi dan mewujudkan inovasi melalui dunia robotika. 

 

 

Salam, 

 

 

[Penulis/Penulis Buku] 
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