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ABSTRAK

Peran robot sebagai pelaksana suatu pekerjaan telah menggeser fungsi
manusia kepada pengawas dan pemberi perintah pada saat-saat tertentu sgja. Hal
ini semakin terasa pada pekerjaan-pekerjaan rutin dan berat, karena tenaga robot
akan lebih efisien bila dibandingkan dengan tenaga manusia.

Dalam Tugas Akhir telah direalisasikan lengan robot dengan lima dergjat
kebebasan yang menggunakan motor DC dan motor servo sebagai penggeraknya.
Mikrokontroler ATMEGA16 digunakan sebagai pengendali, dan program user-
interface dibuat dengan VisualBasic6 untuk memudahkan user dalam
mengendalikan lengan robot.

Pengujian dengan acuan sudut menghasilkan error pada sendi dasar
sebesar 2.7%, sendi pertama sebesar 3.1%, sendi kedua sebesar 4.7% dan sendi
ketiga sebesar 5.6%. Pengujian kedua dilakukan untuk menentukan beban
maksimal yang dapat diangkat lengan, yaitu sebesar 40gram. Pengujian ketiga
dilakukan untuk mendapatkan tingkat akurasi dari lengan dalam mencapai posisi
tertentu dengan error pada sumbu x sebesar 2%, pada sumbu y sebesar 2.8% dan
pada sumbu z sebesar 3.5%. Pengujian terakhir, yaitu pada smulasi pick and
place berhasil dengan baik. Lengan robot dapat mengambil barang pada tempat
yang benar dan menaruh benda pada tempat yang benar pula.
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ABSTRACT

Robot’s role as an executor in a job have made human’s function shifting
to an observer and an instructor in such situations. This things can be felt more
clearly in repeating and heavy works, because robot’s power will be much more
efficient compared to human’s.

In this Last Assignment, a robotic arm with five degrees of freedom which
uses DC motor and servos as its actuators has been realized. Microcontroller
ATMEGA16 is used as controller, and a user-interface is made on VisualBasic6
to ssimplify things for user in controlling the arm.

Tests have been done. The first one uses degrees as its reference, with
error on base-joint 2.7%, first-joint is 3.1%, second-joint is 4.7% and third-joint is
5.6%. Second test is about power. This test is used to measured how much this
arm could holds. The result is 40 grams. Third test is for measuring how accurate
the arm on pointing a specific location. This test have a 2% error on x-axis 2%,
2.8% on y-axis and 3.5% on z-axis. Last test is simulating a pick and place
activity which is done by picking an item at the right place, and putting it also at
the right place.
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