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INTISARI

Intisari tugas akhir ini adalah pengendalian posisi simulator lengan robot
berbasis IBM PC dalam sistem koordinat P(X,Y,Z). Simulator lengan robot adalah
seperangkat persambungan mekanik yang sengaja dibuat untuk melakukan variasi
gerakan yang terkendali seperti gerakan lengan manusia. Susunan kerangka utama
lengan robot adalah pangkal lengan, tangkai lengan, pergelangan dan jari tangan.
Masing-masing elemen kerangka memiliki sumbu-sumbu gerak atau persendian.

Ada tiga persendian yang dimiliki lengan robot yaitu persendian bagian bahu
untuk menggerakkan pangkal lengan, persendian bagian siku untuk menggerakan
tangkai lengan dan persendian untuk menggerakkan pergelangan dan jari tangan.
Ketiga persendian tersebut dikemudikan secara elekirik oleh tiga motor de.
Sedangkan tiga motor dc dikendalikan secara digital melalui sistem komputer agar

dapat dioperasikan menjadi figa keadaan yaitu motor berputar searah jarum jam,

- berlawanan jarum jam dan berhenti.

Komputer sebagai pusat kendali berfungsi menentukan simpangan sudut yang
diinginkan €. Simpangan sudut 6. dipresentasikan sebagai data pemrograman yang
harus dimasukan ke komputer dengan menekan tombol keyboard. Lengan robot yang
bergerak dengan simpangan sudut 6. dalam svatu lingkungan terbuka (volume) akan
mencapai titik posisi P yang se;:a:a geometris adalah sistem koordinat P(X, ¥, Z).

Sumbu X-¥ adalah area tangkai lengan robot untuk menuju titik posisi dengan
orientasi gerakan bagian bahu ke kiri atan ke kanan secara horisontal. Simpangan

sudut tangkai lengan robot sumbu X-¥ adalah 6,. Sumbu X-Z adalah area tangkai
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lengan robot untuk menuju titik posisi dengan orientasi gerakan bagian siku yaitu naik
atau turun secara vertikal. Simpangan sudut tangkai lengan robot pada sumbu X-Z
adalah €, Sumbu Y-Z adalah area tangkai lengan robot untuk menuju titik posisi
dengan orientasi gerakan bagian bahu dan siku yaitu kiri-kanan dan naik-turun secara
vertikal dan horisontal. Simpangan sudut tangkai lengan robot sumbu ¥-Z adalah 6.

Adapun perangkat keras (hardware) yang dibutuhkan untuk implementasi

sistem kendali digital diatas adalah satu unit IBM PC dengan slot perluasan,

antarmuka PPI Intel 8255A, jaringan dekoder alamat, penyangga data 8 bit, rangkaian
pengendali motor, rangkaian penguat operasi, manipulator lengan robot dan bahasa
pemrograman (Software).

Keistimewaan simulator lengan robot yang dikendalikan dengan komputer
adatah gerakan yang dihasilkan menjadi bervariasi (dapat diprogram ulang) dan
terkendali seperti pekerjaan robot industri dalam aplikasi “ambil dan letakkan™.
Sedangkan kekurangannya adalah ketepatan simpangan aktual yang dihasilkan lengan
robot tidak cukup baik oleh karena tidak menggunakan umpan balik secara langsung

kepada rangkaian pengendalinya tetapi hanya metode pengamatan empiris.
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