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MODEL ALAT PENGGERAK LENGAN ROBOT UNTUK 

PENANAMAN BIBIT PADA BIDANG DATAR 

MENGGUNAKAN METODE POLAR GRID BERBASIS 

ANDROID 
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ABSTRAK 

Lengan robot telah menjadi alat bantu manusia dalam berbagai hal untuk 

melakukan banyak tugas sehingga dapat membantu dalam banyak proses 

kegiatan sehari-hari. Lengan robot mempunyai banyak kelebihan dengan system 

lain karena dengan lengan robot, manusia mampu melakukan suatu proses yang 

susah seperti proses melakukan pemindahan barang, dan penanaman benih 

atau bibit.Proses melakukan penanaman oleh lengan robot ini dibantu dengan 

perangkat android sebagai kontrol alat dalam melakukan proses dan perintah 

yang akan dilakukan oleh lengan robot itu sendiri secara nirkabel. Sebagai 

penggerak lengan robot ini menggunakan motor servo dan modul Bluetooth 

sebagai penerima perintah dari perangkat android.Tugas akhir ini menjelaskan 

mengenai perancangan lengan robot dengan mikrokontroler arduino ATMEGA 

328, servo 180o, dan Potensiometer  serta modul Bluetooth yang dirancang agar 

dapat bergerak sesuai dengan perintah yang diberikan. 

 

Kata Kunci : Embedded System, Lengan Robot, Mikrokontroler ATMEGA 

328, Motor Servo, Potensiometer, Android. 
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Under guidance Darma Rusjdi., ST., M.Kom and Indrianto, S.Kom., MT 

 

ABSTRACT 

 The robotic arm has become a human tool in many ways to perform many 

task so can help in many procces of daily activities. The robotic arm has many 

advantage with other system because with the robotic arm, human can do difficult 

procces such as the procces to moving an object, seeding, seedlings.The 

procces of planting by using robotic arm is helped by using android devices as a 

tool to control procces and command that robotic arm which performed by robotic 

arm using wireless connection. As a driving arm robot is using servo motors and 

bluetooth module as the receiver commands from android devices. This final 

project describe the design of robotic arm using Microcontroler Arduino ATMEGA 

328, servo motors 180o, and potentiometers and bluetooth module that designed 

to move with using the given command. 

 

Keywords : Embedded System, Lengan Robot, Mikrokontroler ATMEGA 

328, Motor Servo, Potensiometer, Android. 

 

 

 

 

 

         


