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ABSTRACT

Robotic arm dynamics refers to the analysis of robotic arm motion based
on the laws of mechanics, such as Newton-Euler or Lagrange's laws. Research and
simulation in this field aims to understand how the robotic arm moves, controls its
position, and stabilizes its motion to achieve the desired target. Dynamic
simulation using Simulink Matlab. The results of the robotic arm movement using
automated tuning PID. In its implementation, PID (Proportional-Integral-
Derivative) control is often used to control the movement of the robotic arm
because of its simplicity, ease of implementation, and effectiveness in various
applications. PID control is tasked with minimizing the error between the desired
position or speed (setpoint) and the actual position or speed by adjusting the

output signal according to the gain parameters (Kp, Ki, Kd).

Keywords: Robot Arm; 3 DOF, Position Control; Auto Tuning; PID Controller.



ABSTRAK

Dinamika robot lengan (robotic arm dynamics) mengacu pada analisis gerakan
lengan robot berdasarkan hukum mekanika, seperti hukum Newton-Euler atau
Lagrange. Penelitian dan simulasi dalam bidang ini bertujuan untuk memahami
bagaimana robot lengan bergerak, mengontrol posisinya, dan menstabilkan
gerakannya untuk mencapai target yang diinginkan. Simulasi dinamis menggunakan
Simulink Matlab. Hasil pergerakan lengan robot menggunakan automated tuning
PID. Dalam implementasinya, kontrol PID (Proportional-Integral-Derivative) sering
digunakan untuk mengontrol gerakan lengan robot karena kesederhanaannya,
kemudahan implementasi, dan efektivitas dalam berbagai aplikasi. Kontrol PID
bertugas meminimalkan kesalahan antara posisi atau kecepatan yang diinginkan
(setpoint) dan posisi atau kecepatan aktual dengan mengatur sinyal keluaran sesuai

parameter gain (Kp,Ki,Kd).

Kata kunci: Robot Lengan; 3 DOF; Kontrol Posisi; Auto Tuning; Kontroler PID.
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