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ABSTRAK

Manipulator lengan robot umumnya terdiri dari motor servo yang
berfungsi sebagai sendi dan gripper sebagai jari pada lengan manusia. Sensor
pergerakan lengan robot yang dirancang berdasarkan hand gesture interface
umumnya menggunakan sensor berupa akselerometer dan magnetometer.

Dalam tugas akhir ini dilakukan perancangan dan realisasi lengan
robot tiga derajat kebebasan menggunakan sensor akselerometer ADXL345
dan Arduino. Akselerometer ADXL345, dibantu dengan sensor magnetometer
HMC5883L yang keduanya bekerja sebagai sensor gerak orientasi, dipasang
pada sarung tangan yang dipakai oleh pengguna dan informasi kedua sensor
tersebut akan diolah melalui Arduino. Setelah diolah, informasi ini digunakan
motor servo untuk bergerak mewakili gerakan base rotation, elbow flex, dan
wrist yaw. Sedangkan switch digunakan untuk menentukan kondisi gripper
membuka atau menutup.

Hasil realisasi lengan robot dengan tiga derajat kebebasan,
memiliki keberhasilan yang terlihat dari lengan robot yang mengikuti lengan
pengguna dengan simpangan yang terjadi pada elbow flex(x) yaitu berkisar
antara 0°-9°, simpangan yang terjadi pada saat gerakan wrist yaw(y) yaitu
berkisar antara 2°-15° dan simpangan yang terjadi pada saat gerakan base
rotation(z) yaitu berkisar antara 0°-20°. Pencapitan dan pemindahan barang
berdasarkan posisi awal dan posisi akhir gerakan base rotation lengan
pengguna yang terbaca oleh sensor dibandingkan posisi akhir lengan robot
memiliki simpangan berkisar antara 0°-20°. Jangkauan maksimal pada gerakan
elbow flex untuk pencapitan barang adalah yang memiliki ketinggian minimal
17 cm dengan kemiringan terhadap permukaan lengan robot tidak kurang dari
30° dan tidak lebih dari 150°.

Kata kunci : ADXL345, akselerometer, Arduino, base rotation, command line
interface, elbow flex, gesture, gripper, human interface, HMC5883L, lengan
robot, magnetometer, motor servo, switch, wrist yaw.
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ABSTRACT

Robot arm manipulator usually consists of servo motors and
grippers. Movement’s sensors of robot arm are designed based on human
interface, like hand gesture’s interface that commonly use accelerometer and
magnetometer.

On this final assignment, the writer has done the design and
realization by applying accelerometer ADXL345 and arduino for three degrees
robot arm. ADXL345 is assisted by magnetometer HMC5883L, both of them
work as orientation sensor that sensing rotation movement and their
information are received and also processed by Arduino. After their
information is proceeded, it used to actuate the servo on base rotation, elbow
flex, dan wrist yaw. Meanwhile, the switch is used to manage the gripper
whether it is open or close.

The realization of robot arm with three degrees of freedom has
succeed as the robot arm follow user arm with deviation at elbow flex(x) is
around 0°-9°, deviation at wrist yaw(y) is around 2°-15° and deviation at base
rotation(z) is around 0°-20°. Pick and place of the goods is based on user
arm’s base rotation at first position to end position has around 0°-20°
deviation. Maximum range of elbow flex movement for picking goods is for
goods that has 17 cm height with tilt from base that not less from 30° and not
more than 150°

Keywords : ADXL345, accelerometer, Arduino, base rotation, command line
interface, elbow flex, gesture, gripper, human interface, HMC5883L, lengan
robot, magnetometer, servo motor, switch, wrist yaw.
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