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ABSTRAK

Kehadiran robot dalam kehidupan manusia makin hari disadari makin
banyak manfaatnya. Robotika tidak lagi dipandang sebagai ilmu yang berkembang
hanya dalam konteks teknologi (fisik) saja, namun semakin hari semakin banyak
masalah yang berkaitan dengan kehidupan manusia yang dapat diselesaikan.
Gerakan robot banyak meniru mekanisme gerakan manusia yang memiliki
dergat kebebasan dan ruang kerja yang cukup besar, salah satu nya adalah
gerakan menggenggam yang biasa dilakukan oleh manusia.

Dalam tugas akhir ini, dibahas mengenai perancangan sebuah gripper yang
terdiri dari tiga jari dan tiap ruas jari terdiri dari tiga sendi, menggunakan motor
servo sebagal penggerak untuk tiap ruas jari dan menggunakan PLC
(Programmable Logic Control) sebagai pengendali.

Berdasar hasil perancangan dan pengujian, gripper tiga jari berbasis PLC
(Programmable Logic Control) telah berhasil dirancang dan dapat memegang suatu
benda dengan diameter 8cm-20cm dan berbentuk bola, balok, silinder serta bulat

lonjong.

Kata Kunci : Gripper, PLC, tigajari, tiga sendi, motor servo


plongky2001@yahoo.com

Realization Of Three Finger Gripper Prototype Based On PLC
(Programmable Logic Control)

Chandra Hadi Putra/ 0122181

Majors of Electrical Engineering, Faculty Of Technique, Maranatha Christian University
Walke the Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH 65, Bandung, Indonesia

Email : plongky2001@yahoo.com

ABSTRACT

The existence of robot in human life more day realized have many usefull.
Robotic no more viewed as science which develop only in technology side, more
day more problems included in human life can be solved. Robot movement many
imitating mechanism of human movement that have degree of freedom and an
enough large the workspace, one of it is gripping movement that is usually done by
human.

In this final project , discussed about the design a gripper that have three
fingers and every finger have three joints, using servo motor to drive every finger
and using PLC (Perogrammable Logic Control) as a controller.

Based on results scheme and examination, three finger gripper based on
PLC (Programmable Logic Control) have succeeded designed and can grip an
object with diameter about 8cm-20cm and with form ball, block, cylinder, and also

oval.
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