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PENGEMBANGAN DAN IMPLEMENTASI SHORTEST ROUTING
PADA ROBOT 4 AXIS (PROOF OF CONCEPT MENGGUNAKAN ROBODK)

Rizki Hakiki Zulkarnein

ABSTRAK

Pengembangan sistem ini dilakukan untuk menambahkan kemampuan robot lengan 4 axis
dalam menentukan jalur pergerakan dengan metode shortest routing. Pengembangan sistem ini
dilakukan karena kepintaran robot yang terbatas dan tidak dapat menentukan jalur terdekat
sehingga waktu dan cara kerja robot lengan tidak efisien. Robot lengan yang digunakan adalah
robot Dobot Magician keluaran perusahaan Dobot. Pencarian shortest route pada
pengembangan sistem ini menggunakan Algoritma Dijkstra dengan menggunakan bahasa
pemrograman Python. Hasil dari pencarian shortest route tersebut kemudian diubah menjadi
target yang harus dilalui oleh robot lengan yang diimplementasikan dalam aplikasi RoboDK.
Dengan menggunakan aplikasi tersebut, konfigurasi Program Python untuk menentukan
shortest route berhasil dilakukan berupa script output, lalu hasil dari shortest route tersebut
berhasil diintegrasikan dengan konfigurasi RoboDK sehingga menghasilkan robot movement
yang sesuai dengan rute jalur terpendek. Pengembangan sistem ini hanya sebatas Proof of
Concept (PoC) dan dilakukan untuk melakukan integrasi antara shortest routing Program
Python dengan RoboDK.

Kata Kunci:  Robot Lengan, Shortest Route, Algoritma Dijkstra, Program Python, RoboDK,

Proof of Concept, Software Development Life Cycle.
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PENGEMBANGAN DAN IMPLEMENTASI SHORTEST ROUTING
PADA ROBOT 4 AXIS (PROOF OF CONCEPT MENGGUNAKAN ROBODK)

Rizki Hakiki Zulkarnein

ABSTRACT

This system development intends to add the ability of the 4 axis robot arm in determining the
movement with the shortest routing method. This system development is carried out because
the robot's intelligence is limited and cannot determine the shortest route, so that the time and
workings of the robot arm are inefficient. The robot arm used is the Dobot Magician robot
produced by the Dobot company. In finding the shortest route, this system development uses
Dijkstra's Algorithm using the Python programming language. The results of the search for the
shortest route are then converted into targets that must be passed by the robot arm which is
implemented in the RoboDK application. By using this application, the Python program
configuration to determine the shortest route was successfully carried out in the form of an
output script, then the results from the shortest route were successfully integrated with the
RoboDK configuration so as to produce a robot movement that matches the shortest route. The
development of this system is only limited to Proof of Concept (PoC) and is carried out to

integrate the shortest routing Python Program with RoboDK.

Keywords: Robot-Arm, Shortest Route, Dijkstra’s Algorithm, Python Program, RoboDK,
Proof of Concept, Software Development Life Cycle.
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