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ABSTRAK

Pada studi ini memaparkan desain robot lengan raket dengan aktuator motor dan pneumatik untuk menghasilkan optimasi
pukulan shuttlecock. Studi ini dimulai dari mengindentifikasi analisis kebutuhan, simulasi, dan implementasi sistem sampai
menghasilkan prototipe sistem, serta uji mutu sistem yang dihasilkan melalui serangkaian pengujian pada skala laboratorium.
Hasil eksperimen menunjukkan desain dan rancang bangun robot dengan dua model lengan, yaitu lengan pemegang
shuttlecock menggunakan pneumatik sedangkan lengan pemegang raket bawah menggunakan aktuator motor dan lengan
pemegang raket atas dengan aktuator motor. Lengan pemegang shuttlecock telah berfungsi dengan tingkat keberhasilan 100 %.
Sedangkan lengan raket bawah untuk menerima pukulan lawan hanya 70 % keberhasilannya.
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