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INTISARI

Robot lengan yang memiliki kemampuan diprogram
untuk bergerak dari suatu titik ke titik 1lain atau
disebut point to point (PTP) dapat memenuhi tuntutan
sistem produksi vyang semakin fleksibel. Penambahan
limit switch sebagal saklar pembatas dan counter clock
akan menambah kemampuan PTP pada robot lengan tiga
sumbu.

Hasil pengamatan menunjukkan bahwa panjang langkah
gerak buka-tutup gripper adalah 30 mm, gerak atas-bawah
lengan adalah 180 mm, gerak kanan-kiri lengan adalah
180° dan gerak maju-mundur lengan adalah 100 mm. Beban
maksimum benda yang dapat digenggam adalah 200 gram dan
yang dapat diangkat adalah 250 gram. Daya genggam dan
angkat ini dipengaruhi oleh torsi motor DC 12 Volt.
Kecepatan gerak robot tanpa beban 200 gram untuk buka-
tutup gripper, gerak atas-bawah lengan dan gerak maju-
mundur lengan adalah 10 mm/s. Sedangkan, untuk gerak
kanan-kiri lengan sebesar 20°/s. Kecepatan gerak robot
dengan beban 200 gram untuk buka-tutup gripper adalah
sebesar 10 mm/s, gerak atas lengan adalah 7,5 mm/s,
gerak bawah lengan adalah 9 mm/s dan gerak maju-mundur
lengan adalah 8,3 mm/s. Sedangkan, untuk gerak kanan-
kiri 1lengan sebesar 18°/s. Jangkauan counter untuk
gerak tutup-buka gripper adalah 40 clock, gerak naik-
turun lengan adalah 180 clock, gerak maju-mundur lengan
adalah 100 clock dan gerak kanan-kiri 1lengan adalah
sebesar 144 clock. Pengamatan terhadap kepresisian
counter target dengan counter hasil menunjukkan bahwa
rata-rata penyimpangan yang terjadi adalah sebesar 1,2
clock pada 30 counter target dengan  Jjangkauan
penyimpangan sebesar 3 clock, deviasi standar
penyimpangan sebesar 0,78 dan koefisien deviasi standar
penyimpangan sebesar 65%.

Penggantian koordinat point dilakukan dengan cara
mengubah program. Proses pengubahan program tidak
memerlukan proses lepas-pasang chip mikrokontroler.

UNWTRSHASAPMAJAYAYOGYA&A&YA%
Fakin TR TEKNOLOGE INDUSTRI
Program studs Teknik facusto :




