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ABSTRAK

Semakin berkembangnya suatu negara, maka semakin banyak aplikasi
teknologi yang digunakan, seperti aplikasi teknologi dibidang robotika. Dalam
bidang industri, perkembangan robotika cukup pesat terutama robot-robot yang
diimplementasikan untuk membantu proses produksi dan manufaktur. Robot yang
digunakan pada industri banyak meniru mekanisme kerja lengan manusia yang
memiliki derajat kebebasan dan ruang kerja yang cukup besar, sehingga dalam
penggunaannya robot amat membantu dalam meningkatkan efisiensi kerja dan
kualitas produk dengan durasi kerja yang panjang dan ketelitian yang tinggi (dapat
melakukan pekerjaan yang berbahaya dengan resiko rendah). Saat ini penggunaan
teknologi robotika sudah dapat diimplementasikan dalam bidang medis, industri,
militer, penelitian ilmiah (pendidikan), otomotif, hiburan dan bidang-bidang

lainnya.

Tangan robot yang dibuat memiliki delapan derajat kebebasan seperti pada
tangan yang dimiliki oleh manusia. Dalam realisasinya tangan robot dibuat
dengan menggunakan delapan buah motor servo. Selain itu untuk mengontrol
motor servo digunakan driver motor servo serta PLC Twido. PLC Twido yang

akan digunakan ini dijalankan dengan bantuan program Twido Soft versi 3.5



(bahasa pemrograman berupa Ladder diagram languages). Dalam pergerakan
tangan robot ini, motor servo diatur dengan cara memberikan input berupa pulsa
PWM (Pulse Width Modulation) dari driver motor servo pada setiap derajat
kebebasan pergerakan tangan robot yang kita inginkan.

Dari hasil percobaan yang dilakukan dapat dikatakan bahwa PLC dapat
mengontrol pergerakan tangan robot dengan pola gerakan meninju, senam,
memalu, menggunakan kapak, memeluk. Pengontrolan dengan PLC menghasilkan
suatu momen kelembaman pada tiap-tiap motor servo, itu dikarenakan oleh
pengontrolan hanya menggunakan kontrol ON-OFF. Derajat pergerakan tangan
robot yang dihasilkan sesuai dengan perhitungan teori yang digunakan pada

driver motor servo (mikrokontroler ATmega8).
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ABSTRACT

The more a country grew, the more technology application being used,
such as technology application in robotics. In industrial, the growth of robotic is
very significant especially when it is implemented for helping production process
and manufacture. Robot that is used in industry many imitating mechanism of
human being’s arm that have degree of freedom and an enough large the
workspace, so in its use, robot is very helpful in improving work efficiency and
quality of product with long work duration and high accuracy (robot can do many
danger jobs with low risks). Today, robotic technology can be implemented in

medical, industry, military, science, automotive, entertainment, etc.

The robot’s hands have eight degree of freedom, such as human being’s
hands. In the realization, the robot’s hands are made by using eight motor servo.
Motor servo is controlled by motor servo driver and also PLC Twido. This PLC
Twido is operated by Twido Soft programme version 3.5 (the programming
language is ladder diagram languages). In the movement of this robot’s hands, the
motor servo is regulated by giving input in the form of PWM pulse (Pulse Width
Modulation) from motor servo driver in each degree of freedom the robot’s hands

movement which we wish.



From this research, we can say that PLC can control the movement of
robot’s hands such as punching, gymnastic, hammer, using axe, and hugging.
Controlling by PLC produce torque languidness in each motor servo, it is because
the controlling only uses the ON-OFF control. The degree of robot’s hands
movement are appropriate with the theory calculation that used in motor servo
driver (ATMEGAS8 Microcontrollers).
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