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ABSTRAK 
 
Kelvin Setiawan Hartono  

Skripsi 
Implementasi Robot Manipulator 6 Axis Untuk Menyajikan Minuman 

 
Laboratorium Elektronika Program Studi Elektro memerlukan alat demo untuk kunjungan 

mahasiswa. Oleh karena itu, dibuatlah sebuah proyek sistem robot UR3 penyaji minuman. Robot 
UR3 penyaji minuman ini berkomunikasi dengan Raspberry Pi menggunakan socket TCP/IP 
dimana Raspberry Pi sebagai master dan UR3 sebagai slave.  Raspberry Pi mengirimkan perintah 
ke robot UR3 berupa pengiriman angka yang menunjukkan menu minuman. Agar robot dapat 
membuat minuman, dibutuhkan alat-alat seperti pompa mini yang dimana pompa ini bertujuan 
untuk mengisi minuman, relay yang bertujuan untuk menghidupkan pompa , Mixer, Buzzer, 
sensor proximity, dan holder gelas plastik.  

Berdasarkan hasil pengujian yang dilakukan, robot manipulator 6 axis dalam menyajikan 
minuman memiliki tingkat keberhasilan sebesar 85,71%. Rata-rata penggunaan delay timer 
dalam mengisi gelas dengan menggunakan bantuan pompa mini memiliki tingkat kesalahan 
sebesar 2,39% 

 
Kata kunci : robot penyaji minuman, manipulator 6 axis, universal robot 3, socket TCP/IP 
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ABSTRACT 
 
Kelvin Setiawan Hartono  

Undergraduate Thesis 
Implementation of a Drink Serving Robot System Using a 6 Axis Manipulator Robot.  

 
The Electronics Laboratory of the Electrical Engineering Program requires a demonstration 

tool for student visits. Consequently, a project was developed for a UR3 robotic drink server 
system. This UR3 robot communicates with a Raspberry Pi using TCP/IP sockets, with the 
Raspberry Pi acting as the master and the UR3 as the slave. The Raspberry Pi sends commands 
to the UR3 robot in the form of numeric codes representing drink menu selections. To enable 
the robot to prepare drinks, necessary components include a mini pump for liquid dispensing, a 
relay to activate the pump, a mixer, a buzzer, a proximity sensor, and a plastic cup holder. 

Based on the test results, the 6-axis manipulator robot achieved a success rate of 85.71% 
in serving drinks. The average error rate in using the delay timer for filling the cup with the mini 
pump was 2.39%. 
 
Keywords: drink serving robot, 6-axis manipulator, universal robot 3, socket TCP/IP  
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