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ABSTRAK

Seiring dengan perkembangan teknologi yang begitu pesat, sudah
banyak robot yang diciptakan dan robot-robot tersebut memiliki kemampuan
yang cukup beragam, seperti robot gripper yang digunakan dalam bidang
industri. Robot gripper digunakan untuk melakukan aktivitas pick and place.

Dalam Tugas Akhir ini telah dirancang dan direalisasikan robot yang
dapat mendeteksi dan menggenggam benda-benda geometris beraturan
dengan menggunakan pengontrol mikro ATMEGAI16. Struktur jarinya
menggunakan 10 buah servo. Bagian pergelangan tangan menggunakan dua
jenis servo, yaitu SO4 BBM dan Hitec HS-475HB, bagian jari ruas paling
atas menggunakan 3 buah servo Hitec HS-475HB, bagian jari ruas paling
bawah menggunakan 3 buah servo Hitec HS-65HB, dan dua buah Hitec-422
adalah motor servo untuk membuka jari kiri dan jari kanan. Selain itu
digunakan juga sensor sentuh untuk mendeteksi benda.

Algoritma yang digunakan yaitu robot menggenggam benda yang
sudah diletakkan pada posisi-posisi tertentu untuk dideteksi agar dapat
diketahui jenis bendanya. Setelah benda dideteksi, info dari sensor sentuh
akan dibaca oleh pengontrol mikro lalu menginstruksikan robot untuk
menggenggam benda berdasarkan jenis bendanya.

Dari hasil pengujian yang dilakukan, robot dapat mendeteksi dan
menggenggam bola dengan persentase keberhasilan sebesar 100%, untuk
kerucut sebesar 100%, untuk limas segiempat sebesar 51,4%, untuk prisma
segiempat 51,4%, untuk prisma segitiga sebesar 46,4%, dan untuk silinder
sebesar 100%. Kegagalan yang terjadi diakibatkan oleh algoritma yang tidak
sesuai setelah program dijalankan dengan algoritma yang telah diprogram.

Kata Kunci : Robot Gripper, Motor Servo, Pengontrol Mikro ATMegal®6,
Sensor Sentuh, Algoritma.
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ABSTRACT

According to the technological developments which is grows rapidly, there
are so many robots had been created and it has a pretty diverse capabilities,
such as gripper robots that are used in industry. Robot gripper is being used
for picking and placing activities.

This Final Project has been designed and realized a robot for
detecting and grasping objects with irregular geometrical using ATMEGA16
micro controller. Finger structure using 10 servo. The cuffs using the two
types of servo, the SO4 BBM and Hitec HS-475HB, the finger joint top with 3
servo Hitec HS-475HB, the very bottom of the finger joints using 3 pieces
servo Hitec HS-65HB, and two Hitec - 422 is a servo motor to open the left
finger and right finger. Besides, touch sensors are also being used to detect
objects.

The algorithm that being used is object holded by robots that already
placed at certain positions in order to detect known types of objects. After
the object had detected, information from the touched sensor will be read by
a micro controller then instructing the robot to grap objects based on the
type of objects. There are a different motion pattern of robot when it
detecting and holding different objects.

From the results of tests that have been conducted, the robot can
detect and hold a ball with a success percentage of 100%, for a cone of
100%, for a pyramid square of 51.4%, to 51.4% rectangular prism,
triangular prism registration for 46.4%, and for a cylinder of
100%. Failures result that occurs is caused by algorithms that do not fit after
the program starts with algorithms that have been programmed.

Key Word : Robot Gripper, Servo Motor, Microcontrollers AtMegal®,
Touch Sensor, Algorithm
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