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Abstrak. Penelitian ini mengimplementasikan kontrol PS2 wireless pada
robot lengan beroda untuk pemindahan objek secara fleksibel dan real-time.
Sistem menggunakan Arduino Uno, driver L298N, empat motor DC untuk
mobilitas, serta empat motor servo untuk pergerakan lengan. Kontrol
dilakukan melalui pembacaan sinyal digital dan analog menggunakan library
PS2X. Metode penelitian meliputi perancangan perangkat keras,
pemrograman, dan pengujian respons gerak berdasarkan input joystick dan
tombol directional. Hasil menunjukkan robot mampu bergerak stabil (maju,
mundur, belok) serta menggerakkan lengan secara proporsional sesuai input
analog. Sistem bekerja responsif dan terintegrasi dengan baik, sehingga efektif
diterapkan pada robot manipulasi skala kecil dan berpotensi dikembangkan
lebih lanjut.

Abstract. This study implements a wireless PS2 control system on a wheeled
robotic arm for flexible and real-time object handling. The system utilizes an
Arduino Uno, an L298N motor driver, four DC motors for mobility, and four
servo motors for arm movement. Control is achieved by processing digital and
analog signals using the PS2X library. The research method includes
hardware design, system programming, and response testing based on joystick
and directional button inputs. The results show that the robot can move stably
(forward, backward, turning) and control the arm proportionally according
to analog inputs. The system operates responsively and integrates well,
making it effective for small-scale manipulation robots and promising for
further development.

1. PENDAHULUAN

http://dx.doi.org/10.23960 /jitet.v14i2.9282

Perkembangan teknologi robotika saat
ini menunjukkan kemajuan yang pesat sebagai
dampak dari meningkatnya kebutuhan sistem
otomatisasi yang mampu membantu pekerjaan
manusia menjadi lebih mudah, cepat, dan
efisien, khususnya pada bidang industri,
pendidikan, dan penelitian. Robot merupakan
perangkat mekanik yang dapat menjalankan
tugas fisik baik melalui kendali manusia
maupun program yang telah dirancang
sebelumnya, sehingga banyak dikembangkan
untuk aplikasi pemindahan objek secara
otomatis [1]. Salah satu implementasi yang
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berkembang adalah robot lengan yang
berfungsi sebagai manipulator mekanis untuk
melakukan  proses pengambilan  dan

pemindahan benda dengan tingkat ketelitian
dan fleksibilitas gerak yang tinggi sesuai
perintah sistem kontrol [2]. Integrasi antara
sistem mobilitas berbasis roda dan mekanisme
lengan robot memungkinkan robot tidak hanya
melakukan manipulasi objek, tetapi juga
berpindah lokasi kerja secara dinamis, sehingga
pengendalian menggunakan joystick PS2
wireless menjadi solusi yang efektif dalam
meningkatkan kemudahan operasi, respons
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kendali, serta efisiensi proses pemindahan
objek secara jarak jauh.

Sistem pengendalian robot berbasis
nirkabel menjadi salah satu metode yang
banyak digunakan karena mampu
meningkatkan fleksibilitas dan kemudahan
operasi robot mobile tanpa keterbatasan kabel.
Penggunaan pengendali PS2 wireless dinilai
efektif karena menyediakan kombinasi tombol
digital dan joystick analog yang memungkinkan
pemberian perintah gerak secara real-time
dengan respons yang stabil serta pengoperasian
yang lebih intuitif bagi pengguna. Pada
implementasi robot beroda dengan lengan

manipulasi, mikrokontroler Arduino Uno
berperan  sebagai pusat kendali yang
memproses sinyal masukan dari modul

penerima PS2, kemudian menerjemahkannya
menjadi perintah untuk mengatur arah dan
kecepatan motor melalui driver motor L298N
sebagai  penggerak roda robot, serta
mengendalikan motor servo yang berfungsi
menggerakkan lengan robot secara presisi.
Integrasi perangkat keras dan perangkat lunak
tersebut memungkinkan robot merespons
perintah pengguna secara akurat, baik dalam
pergerakan mobilitas maupun manipulasi
objek, sehingga sistem kontrol PS2 wireless
sangat sesuai diterapkan pada robot lengan
beroda untuk proses pemindahan objek secara
interaktif dan efisien [3] [4].

Penelitian sebelumnya menunjukkan
bahwa pengembangan robot manipulasi
maupun robot mobile umumnya masih

dilakukan secara terpisah, sehingga integrasi
antara sistem lengan robot dan sistem mobilitas
beroda dengan kontrol nirkabel yang stabil
masih menjadi tantangan dalam bidang
robotika. Pada sistem lengan  robot,
permasalahan utama sering berkaitan dengan
presisi gerakan, kestabilan kontrol, serta
sinkronisasi antara aktuator dan sistem kendali
agar objek dapat dimanipulasi tanpa
menimbulkan kerusakan atau kesalahan gerak
[1]. Implementasi kontrol nirkabel
memungkinkan pengoperasian robot secara
fleksibel dan tanpa kontak langsung, namun
tetap memerlukan perancangan sistem yang
terintegrasi antara perangkat keras, perangkat
lunak, serta mekanisme umpan balik agar
respons gerakan tetap stabil dan akurat secara
waktu nyata [1]. Oleh karena itu, penelitian ini
difokuskan pada implementasi kontrol PS2

wireless pada robot lengan beroda untuk
pemindahan objek dengan mengintegrasikan
sistem kendali, aktuator servo, dan mekanisme
manipulasi sehingga robot mampu bekerja
secara  responsif, stabil, serta mudah
dikendalikan berdasarkan input joystick dan
tombol arah sebagai bentuk pengembangan
sistem robot manipulasi yang lebih adaptif pada
aplikasi otomasi modern [5].

2.  TINJAUAN PUSTAKA

Robotika merupakan bagian dari sistem
otomasi yang mengintegrasikan  aspek
mekanika, elektronika, serta sistem kendali
untuk membantu manusia menyelesaikan
pekerjaan secara lebih efektif dan efisien
melalui sistem yang dapat dikendalikan secara
otomatis maupun manual. Salah satu
implementasi robot yang banyak digunakan
adalah robot lengan (robotic arm), yaitu sistem
mekanik yang dirancang menyerupai gerakan
lengan manusia dan tersusun atas struktur
mekanik, aktuator, serta sistem kontrol yang
saling terhubung untuk melakukan tugas
manipulasi seperti mengambil dan
memindahkan objek dengan tingkat akurasi
tinggi dan gerakan yang stabil. Pengembangan
robot lengan terus dilakukan karena
kemampuannya dalam menjalankan pekerjaan
berulang secara presisi serta mendukung
pengoperasian  berbasis kendali nirkabel
menggunakan mikrokontroler sebagai pusat
pengendali, sehingga integrasi antara sistem
manipulasi dan mobilitas robot menjadi
pendekatan penting dalam menciptakan robot
yang adaptif terhadap berbagai kebutuhan
aplikasi robotika modern, termasuk sistem
robot lengan beroda untuk pemindahan objek
secara fleksibel dan real-time [6].

Robot beroda merupakan salah satu
platform robot mobile yang memanfaatkan
motor listrik sebagai aktuator utama untuk
menghasilkan pergerakan yang stabil, efisien,
dan mudah dikendalikan melalui sistem kendali
elektronik. Penggunaan motor DC dan motor
servo pada sistem robotika memungkinkan
pengaturan posisi, kecepatan, serta arah
gerakan secara presisi melalui sinyal kendali
berbasis PWM  yang diproses oleh
mikrokontroler sebagai pusat pengendali
sistem. Dalam implementasi sistem kendali
robot modern, mikrokontroler berfungsi untuk
membaca sinyal masukan, memproses data
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kontrol, serta menghasilkan sinyal keluaran
yang mengoordinasikan kerja aktuator secara
sinkron sehingga respons gerakan dapat
berlangsung secara real-time dan stabil.
Integrasi antara sistem mobilitas berbasis roda,
pengendalian aktuator motor, serta pengolahan
sinyal kontrol menjadi komponen penting
dalam pengembangan robot lengan beroda
berbasis kontrol PS2 wireless, karena
memungkinkan koordinasi pergerakan robot
dan manipulasi objek berjalan secara
terintegrasi dan responsif sesuai perintah
pengguna [7] [8].

Kontrol PS2  wireless merupakan
perangkat pengendali berbasis komunikasi
nirkabel yang memanfaatkan joystick analog
dan tombol digital sebagai media input
pengguna. Joystick analog menghasilkan nilai
pembacaan kontinu sehingga memungkinkan
pengendalian gerakan robot secara proporsional
dan lebih halus dibandingkan kontrol berbasis
tombol diskrit. Library PS2X digunakan untuk
mempermudah proses komunikasi antara
mikrokontroler dan modul penerima PS2,
sehingga data tombol dan posisi analog dapat
dibaca secara real-time untuk menghasilkan
respons gerak robot yang lebih responsif. Motor
servo merupakan aktuator yang digunakan
untuk menghasilkan pergerakan sudut dengan
tingkat presisi  tinggi. Servo  bekerja
berdasarkan sinyal PWM yang menentukan
posisi sudut tertentu dalam rentang pergerakan
yang telah ditentukan. Pada robot lengan, motor
servo digunakan untuk menggerakkan bagian
sendi seperti basis, lengan utama, dan gripper
agar mampu melakukan proses pengambilan
serta pemindahan objek secara terkontrol.
Kombinasi antara motor servo dan sistem
kontrol analog memungkinkan pergerakan
lengan menjadi lebih stabil dan mudah
dikendalikan oleh operator [9].

Penerapan sistem kendali berbasis
mikrokontroler mampu meningkatkan efisiensi
operasional perangkat otomatis melalui
interaksi yang lebih praktis dan respons sistem
yang cepat terhadap masukan pengguna. Sistem
kendali yang memanfaatkan aktuator servo dan
pemrosesan sinyal oleh Arduino
memungkinkan gerakan mekanik berlangsung
secara presisi dan real-time karena setiap
masukan diproses langsung menjadi sinyal
kendali aktuator dengan tingkat akurasi yang
tinggi [10]. Pendekatan ini menunjukkan bahwa
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integrasi antara perangkat input, sistem
pemrosesan, dan aktuator merupakan faktor
penting untuk menghasilkan respons gerakan
yang stabil dan terkoordinasi, sehingga konsep
tersebut dapat diterapkan pada pengembangan
robot lengan beroda berbasis kontrol PS2
wireless agar sinkronisasi antara pergerakan
mobilitas robot dan manipulasi objek dapat
berjalan lebih responsif, stabil, serta efektif
dalam proses pemindahan objek.

3. METODE PENELITIAN
3.1. Perancangan Sistem

Penelitian ini menerapkan metode
perancangan sistem berbasis rekayasa yang
mencakup  tahapan analisis  kebutuhan,
perancangan  perangkat keras, integrasi
perangkat lunak, serta pengujian sistem guna
menghasilkan platform robot yang dapat
direplikasi  dan  dikembangkan  secara
sistematis. Dalam pengembangan sistem robot,
integrasi antara perangkat lunak kendali dan
perangkat keras aktuator menjadi aspek penting
agar komunikasi antara sistem kontrol dan
motor dapat berlangsung secara stabil serta
responsif terhadap perintah pengguna [11].
Sistem dirancang dengan mikrokontroler
sebagai pusat pengendali yang mengatur
aktuator motor dan servo melalui antarmuka
kontrol terstandarisasi sehingga robot mampu
menjalankan  pergerakan  mobilitas  dan
manipulasi secara terkoordinasi dalam waktu
nyata. Pendekatan desain ini mendukung
penggunaan sumber daya berbasis baterai dan
modul kontrol terbuka yang memungkinkan
robot bergerak secara portabel serta mudah
dikembangkan pada berbagai platform robot
beroda dan robot lengan, termasuk
implementasi kontrol PS2 wireless untuk proses
pemindahan objek secara efektif dan stabil.

Arsitektur sistem dirancang dengan
konsep integrasi antara sistem mobilitas dan
sistem manipulasi. Arduino Uno menerima
sinyal dari kontrol PS2 kemudian memproses
data tersebut menjadi perintah gerakan roda
maupun lengan robot. Integrasi ini bertujuan
agar robot dapat bergerak dan melakukan
manipulasi objek secara bersamaan tanpa
konflik perintah.
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Gambar 1. Robot Lengain Beroda

Gambar rancangan robot yang telah
direalisasikan ditampilkan pada Gambar 1,
yang menunjukkan bentuk fisik robot lengan
beroda beserta susunan komponen utama.
Gambar tersebut digunakan sebagai acuan
implementasi sistem yang dikembangkan pada
penelitian ini.

3.2. Perancangan Perangkat Keras

Perancangan perangkat keras pada
sistem robot dilakukan dengan
mengintegrasikan seluruh komponen elektronik
dan aktuator ke dalam satu arsitektur kendali
yang saling terhubung sehingga mampu bekerja
secara sinkron dan responsif. Sistem kontrol
memanfaatkan mikrokontroler sebagai pusat
pengolahan data yang menghubungkan modul

input, aktuator motor, serta mekanisme
manipulasi melalui jalur komunikasi dan
distribusi daya yang terstruktur untuk

memastikan koordinasi gerakan berjalan stabil.
Pada sistem robot bergerak, aktuator motor
digunakan sebagai penggerak mobilitas yang
dikendalikan melalui sinyal kendali berbasis
pulsa untuk mengatur arah dan kecepatan gerak
secara presisi sesuai perintah pengguna.
Integrasi antara sistem kendali, aktuator, serta
mekanisme pergerakan ini menjadi dasar dalam
pengembangan robot lengan beroda berbasis
kontrol PS2 wireless, sehingga robot mampu
melakukan pergerakan maju, mundur, maupun
perubahan arah secara real-time sekaligus
mempertahankan sinkronisasi dengan sistem
manipulasi objek [12].

Bagian manipulasi robot menggunakan
beberapa motor servo yang berfungsi

menggerakkan sendi lengan robot, meliputi
bagian dasar, lengan utama, serta gripper
penjepit objek. Motor servo dipilih karena
mampu menghasilkan pergerakan sudut yang
presisi  sehingga  memudahkan  proses
pengambilan dan pemindahan objek.
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Gambar 2. Skematik Sistem Robot Lengan Beroda

Skematik  rangkaian  perangkat  keras
ditunjukkan  pada  Gambar 2, yang
memperlihatkan hubungan antar komponen
serta jalur koneksi pin mikrokontroler.
Skematik ini menjadi acuan utama dalam proses
perakitan sistem robot.

3.3. Perancangan Perangkat Lunak

Perangkat  lunak  sistem  robot
dikembangkan = menggunakan  lingkungan
pemrograman Arduino IDE dengan bahasa C++
untuk memungkinkan komunikasi antara
pengontrol PS2 dan mikrokontroler sebagai
pusat kendali sistem. Program dirancang untuk
melakukan proses inisialisasi perangkat,
membaca sinyal input dari joystick PS2 melalui
modul komunikasi nirkabel, memproses data
kontrol, serta mengirimkan perintah keluaran ke
aktuator motor secara real-time sehingga robot
dapat merespons perintah pengguna secara
cepat dan stabil. Pembacaan input dilakukan
secara event-driven, di mana setiap tombol dan
pergerakan joystick diterjemahkan menjadi
instruksi gerak tertentu seperti maju, mundur,
berhenti, atau perubahan arah, sehingga
menghasilkan kontrol yang lebih intuitif dan
mudah dioperasikan. Selain itu, pemetaan
fungsi tombol pada pengontrol memungkinkan
pengaturan berbagai aksi robot secara
terstruktur, menjadikan sistem kendali berbasis
PS2 wireless efektif untuk mengoordinasikan
pergerakan mobilitas robot dan mekanisme
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manipulasi objek secara terintegrasi sesuai
kebutuhan pengguna [13].

Inisialisasi Arduino dan
Library PS2X
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Gambar 3. Flowchart Sistem Kontrol Robot

Flowchart pada Gambar 3
menggambarkan alur kerja sistem kontrol robot
lengan beroda yang dimulai dari proses
inisialisasi Arduino dan library PS2X untuk
menyiapkan komunikasi antara mikrokontroler
dan kontrol PS2 wireless. Setelah sistem aktif,
dilakukan pengecekan koneksi kontrol PS2;
apabila belum terhubung maka sistem tetap
menunggu hingga koneksi berhasil. Ketika
koneksi telah terjalin, Arduino membaca data
input berupa pergerakan joystick analog dan
penekanan tombol. Jika joystick digerakkan,
sistem menghitung nilai analog yang diterima
untuk mengatur arah serta kecepatan motor DC
sehingga robot dapat Dbergerak secara
proporsional. Selanjutnya sistem memeriksa
apakah terdapat tombol yang ditekan; apabila
ada, Arduino mengatur sudut motor servo untuk
menggerakkan bagian lengan robot sesuai
fungsi yang telah diprogram, seperti
mengangkat atau menjepit objek. Proses ini
berlangsung secara berulang (looping) sehingga
robot dapat merespons perintah pengguna
secara real-time hingga sistem dihentikan.

3.4. Tahapan Penelitian

Penelitian ini dilaksanakan melalui
beberapa tahapan kerja yang disusun secara
sistematis ~ untuk =~ memastikan ~ proses
perancangan, implementasi, dan pengujian
robot berjalan terarah. Setiap tahapan dilakukan
secara berurutan mulai dari studi literatur
hingga evaluasi sistem agar robot lengan beroda
yang dikembangkan dapat bekerja sesuai tujuan
penelitian. Tahapan ini juga bertujuan
meminimalkan  kesalahan  desain  serta
memastikan integrasi perangkat keras dan
perangkat lunak berjalan dengan baik.

Tabel 1. Tahapan Penelitian

No Tahapan Deskripsi Hasil yang
Kegiatan Dicapai
1 Studi Mengkaji Dasar teori
Literatur referensi penelitian
robotika dan
kontrol PS2
2 Perancangan =~ Membuat Rancangan
Sistem desain sistem
arsitektur
dan
skematik
3 Perakitan Instalasi Sistem
Hardware komponen  perangkat
robot keras
4 Pemrograman Pembuatan  Sistem
program kontrol
Arduino berjalan
5  Pengujian Uji  fungsi Data hasil
dan pengujian
performa
robot

Berdasarkan Tabel 1, penelitian diawali
dengan studi literatur untuk memahami konsep
robot manipulasi dan sistem kontrol nirkabel
sebagai dasar perancangan. Tahap ini penting
karena menentukan metode serta teknologi
yang digunakan dalam penelitian. Selanjutnya
dilakukan perancangan sistem yang meliputi
penyusunan arsitektur robot dan pembuatan
skematik rangkaian sebagai pedoman proses
perakitan.

Tahapan berikutnya mencakup
perakitan perangkat keras dan pemrograman
sistem menggunakan Arduino Uno. Setelah
seluruh komponen terintegrasi, dilakukan tahap
pengujian untuk mengevaluasi kinerja robot
dalam menerima perintah kontrol serta
melakukan pemindahan objek. Hasil dari setiap
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tahapan menjadi dasar evaluasi untuk
memastikan sistem bekerja secara optimal.

3.5. Teknik Pengujian dan Pengumpulan
Data
Pengujian sistem dilakukan untuk
mengetahui tingkat keberhasilan implementasi
kontrol PS2 wireless pada robot lengan beroda.
Pengujian difokuskan pada respons pergerakan
robot, kestabilan aktuator, serta kemampuan
robot dalam melakukan manipulasi objek. Data

dikumpulkan melalui observasi langsung
terhadap performa robot saat menerima
berbagai input dari pengguna.
Tabel 2. Parameter Pengujian Sistem
No Parameter Metode Indikator
Pengujian  Keberhasilan
1  Gerak Input Robot
Robot joystick bergerak
analog sesuai arah
2 Kendali Pergerakan  Belokan
Belok joystick stabil
horizontal
3 Gerakan Penekanan  Servo
Lengan tombol PS2  bergerak
sesuai
perintah
4  Respons Pengamatan Tidak terjadi
Sistem waktu delay
respons
5 Pemindahan Uji Objek
Objek penjepitan  berhasil
benda dipindahkan

Tabel 2 menunjukkan parameter yang
digunakan untuk mengevaluasi kinerja robot
selama proses pengujian. Setiap parameter
mewakili fungsi utama sistem, yaitu mobilitas
robot dan manipulasi lengan. Metode pengujian
dilakukan dengan memberikan input tertentu
melalui kontrol PS2, kemudian mengamati
respons robot terhadap perintah tersebut.

Indikator  keberhasilan  ditentukan
berdasarkan kesesuaian antara input dan
gerakan yang dihasilkan robot. Sistem dinilai
bekerja dengan baik apabila robot mampu
bergerak stabil, motor servo merespons secara
akurat, serta proses pemindahan objek dapat
dilakukan tanpa gangguan. Data hasil pengujian
ini selanjutnya digunakan sebagai dasar analisis
pada bagian hasil dan pembahasan.

4. HASIL DAN PEMBAHASAN
4.1 Hasil Implementasi Sistem

Hasil penelitian menunjukkan bahwa
sistem robot lengan beroda berbasis
mikrokontroler berhasil diimplementasikan
dengan mengintegrasikan subsistem mobilitas
dan manipulasi dalam satu sistem kendali
terpadu. Robot  yang  dikembangkan
memanfaatkan aktuator motor DC sebagai
penggerak utama pergerakan robot serta motor
servo sebagai mekanisme manipulasi untuk
menjalankan  fungsi  mekanik  secara
terkoordinasi. Implementasi sistem kendali
berbasis joystick nirkabel memungkinkan
seluruh fungsi robot dijalankan secara real-
time, sehingga pergerakan robot dan
mekanisme manipulasi dapat dikontrol secara
simultan melalui satu perangkat kendali.
Integrasi ini membuktikan bahwa pendekatan
sistem terpusat pada mikrokontroler mampu
meningkatkan efektivitas pengoperasian robot
dalam menjalankan tugas pemindahan objek
secara fleksibel.

Berdasarkan  hasil ~ implementasi
perangkat keras, seluruh komponen sistem
mampu bekerja sesuai rancangan dengan
komunikasi data yang berjalan stabil antara
perangkat input, mikrokontroler, dan aktuator.
Sistem kendali membaca sinyal input dari
joystick secara sinkron dan menerjemahkannya
menjadi perintah gerakan motor melalui driver
motor serta kontrol posisi aktuator servo.
Pengujian blok rangkaian menunjukkan bahwa
fungsi mekanik seperti pergerakan robot dan
mekanisme gripper dapat dijalankan dengan
tingkat keberhasilan tinggi sesuai desain sistem,
menandakan integrasi perangkat keras dan
perangkat lunak telah berjalan optimal. Selain
itu, penggunaan aktuator servo pada sistem
robotika memungkinkan kontrol posisi sudut
yang presisi sehingga gerakan manipulasi objek
dapat dilakukan secara akurat.

Hasil pengujian kinerja menunjukkan
robot mampu melakukan pergerakan dasar
seperti maju, mundur, serta perubahan arah
secara stabil pada permukaan datar dengan
respons yang baik terhadap perintah pengguna.
Sistem manipulasi juga mampu menjalankan
fungsi mengangkat, menurunkan, dan menjepit
objek dengan respons gerak yang halus berkat
kontrol aktuator berbasis PWM dan pengolahan
sinyal secara real-time. Penggunaan sistem
kontrol yang terintegrasi terbukti meningkatkan
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stabilitas dan akurasi gerakan robot, sehingga
konsep robot lengan beroda berbasis kontrol
PS2  wireless memiliki potensi  untuk
dikembangkan lebih lanjut pada aplikasi
robotika manipulasi dan otomasi berbasis
kendali interaktif [14] [15].

4.2 Pengujian Pergerakan Robot

Pengujian pergerakan robot dilakukan
berdasarkan pembacaan tombol directional
pada kontrol PS2 wireless yang diproses
menggunakan library PS2X. Pada program,
fungsi ps2x.read_gamepad() digunakan
untuk membaca input kontrol secara kontinu di
dalam loop utama. Perintah gerakan robot tidak
menggunakan joystick analog, melainkan
tombol D-Pad (PAD UP, PAD DOWN,
PAD LEFT, dan PAD RIGHT) yang
dikonversi menjadi perintah logika digital
untuk mengendalikan motor DC melalui driver
L298N. Ketika tombol arah ditekan dengan
nilai analog lebih dari 128, Arduino akan
memanggil fungsi gerakan tertentu. Fungsi
REV() digunakan saat tombol PAD UP
ditekan sehingga robot bergerak maju,
sedangkan fungsi forward() dipanggil saat
PAD DOWN ditekan untuk menghasilkan
gerakan mundur. Perintah belok kiri dan kanan
dikendalikan melalui fungsi left() dan
right() yang mengaktifkan salah satu sisi
motor sehingga robot dapat berputar. Jika tidak
ada tombol yang ditekan, fungsi waithere()
akan dijalankan untuk menghentikan seluruh
motor.

Tabel 3. Implementasi Perintah Gerak Berdasarkan
Program

No Tombol Fungsi Kondisi Geraka
PS2 Progra Motor n
m Robot
1 PAD UP REV() Motor Maju
kiri &
kanan
reverse
2 PAD D forward Motor Mundur
OWN 0 kiri &
kanan
forward
3 PAD RI  Ileft() Motor Belok
GHT kanan kiri
aktif

4 PAD LE right()  Motor Belok
FT kiri kanan
aktif
5 Tidak waither Semua Berhent
ditekan e() motor i
OFF
Berdasarkan Tabel 3, sistem

pergerakan robot bekerja menggunakan prinsip
kontrol diferensial roda, yaitu perubahan arah
gerak ditentukan oleh kombinasi aktif atau
tidaknya motor kiri dan kanan. Aktivasi pin
left_EN dan right_EN berfungsi sebagai
enable driver motor, sedangkan pin leftmi,
leftm2, rightml, dan rightm2 menentukan
arah putaran motor. Hasil pengujian
menunjukkan robot mampu merespons setiap
perintah tombol secara langsung tanpa
keterlambatan yang  signifikan.  Struktur
program berbasis kondisi if-else memastikan
hanya satu perintah gerakan aktif dalam satu
waktu sehingga konflik perintah motor dapat
dihindari dan gerakan robot menjadi stabil.
Hasil ini sejalan dengan penelitian sebelumnya
yang menyatakan bahwa sistem kontrol pada
robot differential drive mampu menghasilkan
pergerakan yang stabil dan responsif karena
kecepatan serta arah robot ditentukan oleh
pengaturan kecepatan masing-masing roda
secara independen, sehingga kontrol gerakan
dapat dilakukan secara presisi melalui
pengaturan sinyal pada motor penggerak [16].

4.3 Pengujian Gerakan Lengan Robot

Pengujian gerakan lengan robot
dilakukan berdasarkan pembacaan nilai analog
joystick pada kontrol PS2. Berbeda dengan
sistem mobilitas yang menggunakan tombol
digital, pergerakan lengan robot memanfaatkan
sinyal analog dari joystick kanan dan kiri untuk
menghasilkan perubahan sudut servo secara
proporsional. Pada program, empat motor servo
diinisialisasi menggunakan objek Servo, yaitu
LYservo, RXservo, RYservo, dan LXservo.
Nilai analog joystick dibaca menggunakan
fungsi ps2x.Analog() kemudian dikonversi
menjadi sudut servo melalui fungsi map() dari
rentang nilai 0-255 menjadi sudut 0-179
derajat. Proses ini memungkinkan lengan robot
bergerak mengikuti posisi joystick secara real-
time.



JITET (Jurnal Informatika dan Teknik Elektro Terapan) pISSN: 2303-0577 elISSN: 2830-7062 Icha dkk

Tabel 4. Implementasi Kontrol Servo Berdasarkan
Program
No Input Servo Pin Fungsi
Joystick  Aktif Servo Gerakan
1 PSS RX RXservo Pin6  Gerak
horizontal
lengan
2 PSS RY RYservo Pin3  Gerak
vertikal
lengan
3 PSS ILX LXservo Pin5 Rotasi
tambahan
4 PSS LY LYservo Pin9  Posisi
dasar
lengan

Tabel 4 menunjukkan bahwa setiap
sumbu joystick mengendalikan satu servo
secara independen. Metode pemetaan nilai
analog menggunakan fungsi map()
memungkinkan  perubahan  sudut servo
berlangsung halus mengikuti pergerakan
joystick pengguna. Hasil pengujian
memperlihatkan bahwa pergerakan lengan
robot menjadi lebih fleksibel dan intuitif
dibandingkan  kontrol  berbasis  tombol.
Operator dapat mengatur posisi lengan secara
bertahap, sehingga proses pengambilan dan
pemindahan objek dapat dilakukan dengan
presisi yang lebih baik. Respons servo yang
stabil juga menunjukkan bahwa sinyal PWM
yang dihasilkan Arduino berjalan sesuai dengan
rancangan sistem. Hasil ini sejalan dengan
penelitian yang dilakukan oleh Chethana dan
rekannya yang menyatakan bahwa penggunaan
joystick sebagai perangkat input analog pada
robot lengan berbasis Arduino mampu
menghasilkan kontrol gerakan yang lebih
responsif dan presisi karena sinyal analog dari
joystick diterjemahkan menjadi sinyal PWM
untuk mengatur posisi setiap motor servo secara
bertahap [17].

4.4 Pengujian Pemindahan Objek
Pengujian pemindahan objek dilakukan
untuk mengetahui kemampuan robot dalam
melakukan tugas manipulasi secara nyata.
Objek uji berupa benda ringan dengan ukuran
kecil yang dapat dijepit oleh gripper robot.

Tabel 5. Hasil Pengujian Pemindahan Objek

Kondisi
Objek

Hasil
Pemindahan

No Percobaan

353

1 Percobaan  Objek Berhasil
1 ringan

2 Percobaan  Objek Berhasil
2 ringan

3 Percobaan  Posisi Berhasil
3 miring

Berdasarkan Tabel 5, robot mampu
memindahkan objek secara konsisten pada
beberapa percobaan. Hasil tersebut
menunjukkan bahwa koordinasi antara aktuator
servo dan sistem kontrol berjalan dengan baik.
Keberhasilan pemindahan objek dipengaruhi
oleh stabilitas gerakan robot dan presisi sudut
servo. Penggunaan kontrol PS2 wireless
memberikan  kemudahan operator dalam
mengatur posisi robot secara real-time sehingga
roses rpani pulasi menjadi lebih efektif.

%

Gambar 4. Pengujian Pemindahan Objk

Gambar 4 menunjukkan proses
pengujian robot lengan beroda saat melakukan
pemindahan objek menggunakan sistem kontrol
PS2 wireless. Pada tahap ini, robot diarahkan
mendekati objek menggunakan  kontrol
pergerakan roda, kemudian lengan robot
dioperasikan melalui joystick analog untuk
menyesuaikan posisi gripper terhadap objek uji.
Berdasarkan hasil pengamatan, lengan robot
mampu menjepit objek dengan stabil dan
memindahkannya ke posisi yang diinginkan
tanpa  kehilangan  keseimbangan  robot.
Koordinasi antara sistem mobilitas dan aktuator
servo berjalan dengan baik, sehingga proses
manipulasi dapat dilakukan secara real-time
sesuai input pengguna. Hasil pengujian ini
menunjukkan bahwa integrasi kontrol wireless
dan mekanisme lengan robot berhasil
mendukung fungsi pemindahan objek secara
efektif. Temuan ini sejalan dengan penelitian
yang dilakukan oleh Hendrawan dan rekannya
yang menyatakan bahwa penggunaan kontrol
joystick PS2 wireless pada robot beroda dengan
lengan servo mampu meningkatkan fleksibilitas
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pengendalian serta mempermudah operator
dalam melakukan proses pengambilan dan
pemindahan objek secara stabil dan responsif
[18].

4.5 Analisis Sistem

Secara keseluruhan, penerapan sistem
kontrol  berbasis mikrokontroler dengan
antarmuka kendali jarak jauh menunjukkan
peningkatan kemudahan interaksi antara
pengguna dan sistem otomatis dibandingkan
metode kendali manual konvensional. Sistem
kendali nirkabel memungkinkan pengguna
memberikan perintah secara fleksibel tanpa
keterbatasan koneksi fisik, sehingga proses
pengoperasian perangkat dapat berlangsung
lebih praktis dan efisien. Konsep pengendalian
berbasis input pengguna yang diproses oleh
mikrokontroler  sebagai  pusat  kendali
memungkinkan sistem merespons perintah
secara langsung dan real-time, yang menjadi
dasar penerapan kontrol PS2 wireless pada
robot lengan beroda untuk mendukung aktivitas
manipulasi objek secara interaktif.

Integrasi  antara  mikrokontroler,
aktuator, serta modul input dan output
menunjukkan bahwa sistem terintegrasi mampu
bekerja  secara  stabil selama  proses
implementasi dan pengujian. Mikrokontroler
berfungsi sebagai pengolah utama yang
menerima data masukan, memproses instruksi,
dan mengirimkan sinyal kendali ke aktuator
sehingga setiap komponen dapat bekerja secara
sinkron sesuai program yang dirancang.
Pendekatan integrasi ini memperlihatkan bahwa
koordinasi perangkat keras dan perangkat lunak
berperan penting dalam menjaga kestabilan
respons sistem, sehingga konsep tersebut
relevan diterapkan pada robot manipulasi skala
kecil berbasis kontrol PS2 wireless untuk
menghasilkan kinerja gerak yang andal dan

responsif.
Meskipun sistem otomatis berbasis
mikrokontroler ~mampu  bekerja  sesuai

rancangan, beberapa keterbatasan masih dapat
ditemukan pada aspek sumber daya dan
kemampuan  mekanik  aktuator  yang
memengaruhi  performa operasional alat.
Keterbatasan daya serta kemampuan aktuator
dalam menangani beban tertentu menunjukkan
perlunya pengembangan lanjutan melalui
peningkatan kapasitas daya, optimasi desain
mekanik, serta pemilihan aktuator dengan

spesifikasi lebih tinggi agar sistem dapat
bekerja lebih optimal pada aplikasi robotika
yang lebih kompleks di masa mendatang [19].

KESIMPULAN

Berdasarkan hasil perancangan,
implementasi, dan pengujian sistem kontrol
PS2 wireless pada robot lengan beroda untuk
pemindahan objek, maka diperoleh beberapa
kesimpulan sebagai berikut:

1. Sistem kontrol PS2 wireless berhasil
diimplementasikan pada robot lengan
beroda menggunakan Arduino Uno
sebagai pusat kendali, sehingga robot
mampu menerima dan mengeksekusi
perintah secara real-time melalui
komunikasi nirkabel.

2. Sistem mobilitas robot bekerja dengan
baik, di mana perintah tombol
directional pada kontrol PS2 mampu
mengendalikan gerakan maju, mundur,
belok kiri, dan belok kanan secara stabil
melalui driver motor L298N dan motor
DC.

3. Pergerakan lengan robot berjalan
proporsional dan responsif, karena
penggunaan joystick analog
memungkinkan  pengaturan  sudut
motor servo secara halus menggunakan
metode pemetaan nilai analog menjadi
sudut servo.

4. Robot mampu melakukan proses
pemindahan objek dengan baik,
ditunjukkan dari keberhasilan beberapa
percobaan pengujian tanpa terjadi
keterlambatan respons maupun
gangguan koordinasi antara sistem roda
dan lengan robot.

5. Kelebihan sistem terletak pada
kemudahan pengoperasian, respons
kontrol yang cepat, serta integrasi
mobilitas dan manipulasi dalam satu
perangkat kendali. Namun, kekurangan
sistem masih terdapat pada
keterbatasan daya angkat lengan robot
dan ketahanan sumber daya baterai
yang memengaruhi durasi operasional.

6. Pengembangan selanjutnya dapat
dilakukan dengan meningkatkan torsi
aktuator servo, menambahkan sensor
pendukung seperti kamera atau sensor
jarak, serta mengembangkan sistem
kontrol semi-otomatis atau berbasis



JITET (Jurnal Informatika dan Teknik Elektro Terapan) pISSN: 2303-0577 elISSN: 2830-7062 Icha dkk

Internet of Things (IoT) agar robot

mampu bekerja lebih cerdas dan

mandiri.
Secara keseluruhan, penelitian ini menunjukkan
bahwa implementasi kontrol PS2 wireless pada
robot lengan beroda mampu meningkatkan
fleksibilitas dan kemudahan pengendalian
dalam proses pemindahan objek. Integrasi
antara sistem mobilitas dan sistem manipulasi
berhasil diwujudkan melalui kombinasi
perangkat keras dan perangkat lunak berbasis
Arduino yang bekerja secara responsif dan
stabil. Hasil pengujian membuktikan bahwa
sistem dapat beroperasi sesuai perancangan,
sehingga memiliki potensi untuk dikembangkan
lebih lanjut pada aplikasi robotika pendidikan,
otomasi skala kecil, maupun penelitian lanjutan
yang mengarah pada sistem robot cerdas dan
otonom.
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