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Analisa Pergerakan Lengan Robot Manipulator Menggunakan 6 Derajat Kebebasan 

(DOF) dengan Griper Tipe Barret (The Analysis of Robot’s Arm Manipulator Using 

6 Degree of Freedom (DOF) With Barret Type of Gripper. )*
)
 

Raditya Wahyu Imansyah 

Jurusan Teknik Mesin, Fakultas Teknik, Universitas Jember 

ABSTRAK 
 

Lengan robot manipulator adalah suatu sistem mekanik yang digunakan dalam 

memanipulasi pergerakan mengangkat, memindahkan, dan memanipulasi benda kerja 

untuk meringankan kerja manusia. Penelitian ini bertujuan untuk menganalisa 

pergerakan sistem robot dengan menggunakan analisa kinematik maju dan kinematik 

balik. Model kinematika merepresentasikan hubungan end effector dalam ruang tiga 

dimensi dengan variabel sendi dalam ruang sendi. Metode Denavit-Harternberg 

merupakan sebuah metode yang digunakan untuk membentuk persamaan kinematik 

yang menggunakan 4 parameter yaitu θ, α, d dan a.  Hasil dari penelitian ini didapat 

persamaan kinematik maju dan kinematik balik yang dapat digunakan sebagai acuan 

dalam memprogram gerakan lengan robot ke dalam sistem control. Dalam penelitian 

terdapat nilai kesalahan dari perbandingan hasil perhitungan dengan pengukuran 

sebenarnya. Nilai kesalahan rata-rata yang terjadi pada sumbu x sebesar 7,52%, pada 

sumbu y sebesar 7,75%, dan pada sumbu z sebesar 14,81%. 

 

Kata kunci: lengan robot manipulator, forward kinematik, invers kinematik 
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ABSTRACT 

 
A manipulator of robot’s arm is a mechanical system that used to manipulate a work 

matter and many gestures like to lift up and keep moving to another place. Its 

purpose is to make a working of people lighten than manual working actually. The 

goal of this research is to make an observation gestures of robot with go forward 

kinematic and turn around kinematic. It is used kinematical type because its can 

representation about connecting between end effectors in three dimension space and 

socket variable in the socket room. Denavit-Harternberg method to compose 

kinematic similarity which used 4 parameter. Its parameter is θ, α, d and a.  a result 

of this research can used to make a program of robot’s arm gestures in system 

control with a similarity of go forward kinematic and turn around kinematic. it has 

incorrect value from comparison of outcome calculation with measuring actually. 

There are averages of incorrect value in three sides. In the x side is 7, 52%, in the y 

side is 7, 75% and in the z side is 14, 18%. 

 

Key words: arm robot manipulator, forward kinematic, invers kinematic 
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RINGKASAN 

 

Analisa Pergerakan Lengan Robot Manipulator Menggunakan 6 Derajat 

Kebebasan (DOF) dengan Griper Tipe Barret; Raditya Wahyu Imansyah, 

081910101034; 2012: 56 halaman; Program Studi Strata Satu Teknik Mesin Jurusan 

Teknik Mesin Fakultas Teknik Universitas Jember. 

 

Lengan robot manipulator adalah suatu sistem mekanik yang digunakan dalam 

memanipulasi pergerakan mengangkat, memindahkan, dan memanipulasi benda kerja 

untuk meringankan kerja manusia. Kinematika robot adalah studi analitis pergerakan 

lengan robot terhadap sistem kerangka koordinat acuan yang diam/bergerak tanpa 

memperhatikan gaya yang menyebabkan pergerakan tersebut. Persamaan kinematika 

maju mendeskripsikan posisi dan orientasi end-effector yang dinyatakan dalam posisi 

sendi. Sedangkan persamaan kinematika balik mendeskripsikan konfigurasi posisi 

sendi untuk menghasilkan posisi dan orientasi end-effector tertentu.  

Tujuan analisa tersebut adalah mengetahui cara mendesain suatu sistem robot 

yang kemudian dapat dikembangkan, mengetahui pergerakan yang terjadi pada 

sistem mekanik robot, mengetahui persamaan yang digunakan dalam sistem 

pergerakan robot dengan memasukkan nilai dari sudut atau dari posisi yang ingin 

dicapai oleh lengan robot. 

Untuk penelitan ini, analisa kinematik maju dan kinematik balik menjadi 

pembahasan utama dengan faktor yang menjadi pembentuk sebuah penyelesaian 

persamaan kinematik. Dengan metode Denavit-Harternberg persamaan akan dibentuk 

dengan memasukkan empat parameter yaitu θn adalah sudut putaran pada sumbu zn-1, 

αn adalah sudut putaran pada sumbu xn, dn adalah translasi pada sumbu zn-1, dan an 

adalah translasi pada sumbu xn. Persamaan yang telah dibentuk akan digunakan 

sebagai pembanding pergerakan lengan robot antara hasil perhitungan dengan hasil 

pengukuran sebenarnya.  
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Hasil penelitian menunjukkan perbandingan posisi hitung dan posisi ukur 

pada sumbu x, y, z didapat nilai kesalahan dari perbandingan hasil perhitungan dengan 

pengukuran sebenarnya. Nilai kesalahan rata-rata yang terjadi pada sumbu x sebesar 

7,52%, pada sumbu y sebesar 7,75%, dan pada sumbu z sebesar 14,81%. Pergerakan 

yang terjadi pada pengukuran lengan robot memiliki perubahan nilai sudut yang 

sangat kecil pada perubahan posisi tiap satu sentimeter. 
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SUMMARY 

 

The Analysis of Robot’s Arm Manipulator Using 6 Degree of Freedom (DOF) 

With Barret Type of Gripper; Raditya Wahyu Imansyah, 081910101034; 2012; 56 

pages; Mechanical Engineering; Engineering Faculty of Jember University 

 

 A manipulator of robot’s arm is a mechanical system that used to manipulate 

a work matter and many gestures like to lift up and keep moving to another place. Its 

purpose is to make a working of people lighten than manual working actually. Robots 

kinematical is analytic study of robot’s arm gestures for reference coordinate 

framework system that active or inactive without keep attention of type that cause 

from gestures. Similarities of go forward kinematic give a description for position 

and orientation end effectors with declare in socket position. 

 The goal of this analysis is to know about  the way of created a design for 

robots system and then developing it, to know about gestures which happen in the 

robots mechanic system, to know about the similarity way that used in the robots 

gestures system, to know it with entering the value from any sides or any position that 

it want  and possible. 

 For this research, go forward kinematic analysis and turn around kinematic 

become a main study with factor that make a establish for similaritykinematic 

solution.  Denavit-Harternberg method, similarities want to make a form with 

entering 4 parameters. There are, θn is circle corner at sides zn-1, αn is circle corner at 

sides xn , dn is a translation at sides  zn-1, an is a translation at sides xn . Similarities 

that have into a form using as a comparing robots arm gestures between result 

calculations with actually calculation. 

 The result of this research is showing a comparison of calculation position 

and measure position in x,y,z sides. It has incorrect value from the comparison of 

calculations result with actually calculation. Incorrect value that happen in x sides is 

7, 52%, in y sides is 7, 75 % and in z sides is 14, 18%. Gestures is happening in 
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robots arm calculation has inconsequently corner value that minimal change in other 

position at one centimeter.  
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