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Abstrak  

Manipulasi tangan robot adalah salah satu bentuk dari robotika yang menyerupai bentuk tangan manusia yang 

berfungsi sebagai organ tangan bagi disabilitas yang dilengkapi dengan sebuah perangkat lunak yang bisa 

menangkap sinyal dari otot manusia yang biasanya disebut sinyal biomedis. Sinyal biomedis merupakan sinyal 

yang bisa diukur dan dianalisa untuk mengetahui adanya proses fisiologi yang terjadi didalam tubuh manusia. 

Electromyography(EMG) merupakan salah satu alat biomedis untuk menagkap sinyal dari otot khususnya pada 

tangan manusia. Sinyal Electromyography(EMG) menghasilkan sebuah sinyal kemudian masuk ke 

mikrokonroller ArduinoUNO sebagai pengerak aktuator (motor servo), tanpa adanya sistem control dari  

pergerakan aktuator (motor servo) sebagai output kurang optimal. Tanpa sistem control maka gerakan motor 

servo kasar, maka dari itu diperlukan sistem control PID.  PID atau yang disebut Proportional Intergal Derivative 

controller yang merupakan sebuah control untuk menetukan presisi suatu sistem instrumentasi dengan 

karakteristik adanya umpan balik pada sistem. Pada penelitian ini dibuatlah controller PID untuk menghasilkan 

gerakan servo yang lebih halus yaitu dengan menerapkan metode Kurva reaksi proses untuk mencari nilai PID 

yang optimal. Kemudian dari hasil nilai PID tersebut diaplikasikan mengunakan software MATLAB. Dari hasil 

tuning PID pada metode kurva reaksi proses didapatkan nilai Kp 4.8, Ki 0.24, Kd  0.96.  

Kata Kunci: Tangan Robot, Electromyography (EMG), Arduino UNO, controller PID, software MATLAB.  

  

I.  PENDAHULUAN  

       Manipulasi tangan robot adalah salah satu bentuk dari robotika yang menyerupai bentuk tangan manusia yang 

berfungsi sebagai organ tangan bagi disabilitas yang dilengkapi dengan sebuah perangakat lunak yang bisa 

menangkap sinyal tubuh manusia yang biasanya di sebut sinyal biomedis. Dalam penelitiannya mengatakan bahwa 

sinyal biomedis hanya bisa disdapatkan dari dalam tubu manusia salah satunya sinyal eletromygraphy (EMG) 

yang bisa menangkap adanya sinyal pergerakan dari otot tangan manusia.  (Maulana & Putri, 2017). Sinyal 

biomedis khususnya Electromyography (EMG) (Rajesh, Chandralingam, Anjaneyulu, & Satyanarayana, 2015) 

menyatakan bahwa informasi yang didapatkan dari sinyal Electromyography (EMG) tersebut dapat digunakan 

sebagai masukan untuk sistem control sebuah perangkat maupun sebuah alat yang berguna untuk membantu 

penderita disabilitas. Tangan bionik ini dapat dikontrol oleh sinyal elekromygraphy (EMG), sinyal EMG adalah 

sebuah sinyal untuk mendeteksi kontraksi otot pada tubuh manusia. Sinyal yang dihasilakan oleh otot tangan dapat 

diakuisisi dengan menggunakan mikrokontroler dan digunakan untuk mengontrol tangan bionik, sehingga tangan 

bionik dapat melakukan gerakan sesuai dengan gerakan tangan. Sistem control tanagan bionik mengunakan sinyal 

EMG sering digunakan oleh medis untuk pasien amputasi.   
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 Tujuan penelitian ini bertujuan untuk orang yang mempunyai keterbatasan khususnya pada bagian tangan dalam 

kesehariannya dalam melakukan aktifitasnya, maka dari itu peneliti membuat sebuah alat yang berguna bagi 

penyandang disabilitas dengan memperpadukan sistem mekanik dan mikrokontroller yaitu sebuah tangan bionic 

dengan alat ini adalah salah satu cara memringankan penyandang disabilitas yaitu memberikan sebuah perangkat 

buatan yang bisa digunakan untuk mengantikan bagian tubuh yang hilang, dari hal tersebut peneliti mengamati 

respon sistem pada tangan bionic mengunakan sensor EMG pada Mikrontroler Arduino Uno dengan cara melihat 

grafik pada Software MATLAB R2014a.  

II. METODOLOGI PENELITIAN  

1. Metodologi Penelitian pada penelitian ini peneliti mengunakan metode R&D (Research and Development), 

pada sistem control pada tangan bionic ini mengunakn metode Kurva Reaksi Proses. Pada proses pembuatan 

tangan bionic tersebut dilakukan studi literatur beberapakali untuk mencari refrensi – refrensi yang berkaitan 

dengan tangan bionic, kemudian dilakukan persiapan alat dan bahan yang akan digunakan untuk pembuatan 

tangan bionic yang meliputi (Arduino Uno, kabel Jumper  Breadboard Male, Sensor EMG, Laptop, Motor servo, 

dan kabel USB). Pada pembuatan alat yang pertama adalah pembuatan desian alat dan komponen dengan 

mengunakan Solidworks, yang kedua adalah pembuatan desain PID yaitu membuat  rangkaian pada software 

MATLAB R2014a khususnya di SIMULINK, selanjutnya peneliti menentukan dan mencari nilai PID yang 

optimal sehingga menghasilkan tuning output yang optimal. Yang ketiga mengetahui responsistem sinyal EMG 

dimana sensor EMG di pasang pada lengan tangan yang dimana bertujuan untuk menangkap sinyal dari otot tangan 

kemudian sinyal tersebut di teruskan pada mikrokontroller arduinoUNO sebagai pengerak motor servo. Pada 

pengujian alat ini digunakan media tangan manusia langsung untuk memberikan sinyal yang melalui sensor EMG 

kemudian dilanjutkan di Arduino Uno yang di truskan ke motor servo dan mesimulasikan mengunakan Simulink 

Matlab untuk mengetahui responsistem dari gerakan servo dengan mengunakan konrol PID metode Kurva Reaksi 

Proses. Kemudian peneliti mengetahui responsistem dari alat tersebut dengan control yang dimasukan, ketika 

respon dari alat bagus maka lanjut ke analisa data, dan ketika respon alat kurang maksimal maka kembali lagi ke 

pembutan alat dan mengulagi lagi dalam mencari tuning PID. Kemudian peneliti menganalisa data yang didapat 

dari tuning yang di buat dan hasil dari gerakan alat tersebut. Dan kemudian menyimpulkan semua dari hasil yang 

di dapat dalam responsistem alat tersebut dan mengetahui hasil dari simulasi dari grafik SIMULINK MATLAB. 

Untuk yang diharapkan alat ini bekerja secara maksimal dan bekerja dengan baik. Ketika pengujian ini sudah 

ditemukan hasil yang maksimal, maka dapat disimpulkan bahwa alat ini layak terjun dimasyarakat, dan 

mengetahui kelebihan dan kekurangan pada alat tersebut.  

2. Persamaan Matematika  

Pada persamaan matematika yang digunakan adalah metode kurva reaksi proses  

Tabel 1. Pengaturan untuk metode kurva reaksi proses  
Tipe 

Pengontrol  

𝑲𝒑  𝑻𝒊  𝑻𝒅  

PID  

1,2P/RL  2L  0,5L  

1) Menentukan nilai Kp  

                      (1)  

2) Menentukan nilai Ki  

                     (2)  

3) Menentukan nilai Kd  

                     (3)  
III. HASIL DAN PEMBAHASAN 1. Desain penelitian  

Desain penelitian yang digunakan dalam penelitian  
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Gambar 1. Desain penelitian  

  

2. Desain Alat  

  

Dalam mendisain alat peneliti mengunakan software Solidworks menyerupai lengan manusia yang 

nantinya sebagai subjek dalam pembuatan cover melalui 3D Print.  

  

 
  

Gambar 2. Desain tangan bionic  

  

3. Teknik pengumpulan data  

  

Tabel 2. Teknik pengumpulan data  

No  Kp  Ki  Kd  Respon Sistem Pada MATLAB  

1  …..  …..  …..     

2  …..  …..  …..     

3  …..  …..  …..     

   

4. Hasil   

a. Percobaan Pertama  

Pada percobaan pertama didapat nilai Kp 6, Ki 4, Kd 1,54 dan didapat hasil simulasi responsistem 

mengunakan SIMULINK pada MATLAB   
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Gambar 3. Percobaan pertama responsistem pada SIMULINK  

b. Percobaan kedua  

Pada percobaan pertama didapat nilai Kp 1,66, Ki 4,87, Kd 1,06 dan didapat hasil simulasi 

responsistem mengunakan SIMULINK pada MATLAB   

 

   Gambar 4. Percobaan kedua responsistem pada SIMULINK    

c. Percobaan ketiga  

Pada percobaan pertama didapat nilai Kp 4,8, Ki 0,24, Kd 0,96 dan didapat hasil simulasi 

responsistem mengunakan SIMULINK pada MATLAB   

 
  

   Gambar 5. Percobaan ketiga responsistem pada SIMULINK    

  

  

  

  

IV. KESIMPULAN  

Dari hasil percobaan diatas dapat di simpulkan bahwa pada percobaan pertama di dapat hasil yang kurang 

maksimal dan gerakan pada motor servo kurang optimal, pada percobaan kedua didapat hasil yang kurang optimal 

  



Science And Engineering National Seminar 4 (SENS 4)-  Semarang, 7 Desember 2019  
   

ISBN : 978-623-91160-4-0         421  

dan gerakan pada motor servo kasar, dan pada percobaab ketiga di dapat hasil yang optimal yaitu gerakan pada 

motor servo halus dan dapat dilihat dari grafik yang hasilkan. Dalam penelitian ini peneliti mengunakan metode 

kurva reaksi proses dengan nilai Kp 4,8 Ki 0,24 Kd 0,96 menghasilkan gerakan pada output (motor servo) yang 

optimal.  
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