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Konsep Desain Mekanikal Robot Phobos Pilah Cerdas 
 Maximilianus Adeo Quartanno Mahardhika 

ABSTRAK 
 

Pemilahan sampah merupakan salah satu proses dari pengolahan sampah. 
Penerapan teknologi pada proses pemilahan sampah dapat memastikan sampah 
terpilah secara lebih cepat dan efisien. Teknologi yang dikembangkan untuk 
pemilahan sampah berupa sebuah robot lengan. Sebelum dibuat secara fisik, perlu 
dilakukan desain untuk memastikan sesuai dengan kebutuhan. Desain mekanikal 
dari robot Phobos Pilah Cerdas bertujuan untuk mengembangkan solusi inovatif 
dalam pemilahan sampah yang efisien. Robot ini dirancang dengan tiga link utama 
yang masing-masing memiliki massa yang dihitung secara terperinci untuk 
menentukan besar torsi yang diperlukan. Dalam penelitian ini, dihitung torsi 
minimal yang diperlukan untuk menggerakkan lengan robot menggunakan metode 
dinamik. Hasil penelitian menunjukkan bahwa torsi minimal yang diperlukan oleh 
servo untuk menggerakkan link utama adalah sekitar 24.26 kg.cm. Desain ini 
diharapkan dapat meningkatkan efisiensi dan efektivitas dalam pengelolaan 
sampah. 

Kata Kunci: Desain mekanikal, Robot Phobos Pilah Cerdas, Pemilahan sampah, 
Torsi, Efisiensi pengelolaan sampah. 
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Mechanical Design Concept for Phobos Robot Pilah Cerdas 

Maximilianus Adeo Quartanno Mahardhika 

ABSTRACT (English) 
 

Waste sorting is one of the areas of waste processing. The usage of technology on 
waste sorting can ensure the waste is quickly and efficiently. The technology 
developed is for waste sorting is in the form of a robotic arm. Before it is physically 
made, a design needs to be done to ensure it meets your needs. The mechanical 
design of the Phobos Smart Sorting robot aims to develop innovative solutions for 
efficient waste sorting. This robot is designed with three main links, each of which 
has a mass that is calculated in detail to determine the amount of torque required. 
In this research, the minimum torque required to move the robot arm was 
calculated using the dynamic method. The research results show that the minimum 
torque required by the servo to move the main link is around 24.26 kg.cm. This 
design is expected to increase efficiency and effectiveness in waste management. 

Keywords: Mechanical design, Phobos Pilah Cerdas robot, Waste sorting, Torque, 
Waste management efficiency. 
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