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ABSTRAK

Simulator arm robot 5 dof (degree of freedom) yang dilengkapi dengan gripper
dua jari penjepit didesain untuk mengetahui gerakan dari robot manipulator. Dalam
pembuatan simulator tersebut digunakan akrilik sebagai bahan dasar material,
servomotor sebagai penggerak dan Arduino Uno SMD sebagai mikrokontrolernya.
Akrilik dipilih karena ringan, kuat dan tahan lama. Arduino Uno SMD dipilih karena
dapat berinteraksi dengan LabVIEW yang nantinya dapat mengontrol pergerakan sudut
servomotor secara manual.

Tujuan dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah untuk membuat simulator arm
robot 5 dof yang dilengkapi dengan gripper dua lengan dan mengoptimasi konfigurasi
gripper dengan salah satu teknik optimasi yaitu genetic algorithm (algoritma genetika).
Dalam pembuatan link simulator menggunakan acrylic cutting laser machine agar lebih
presisi. Pergerakan servomotor dikontrol dengan menggunakan program yang telah
dibuat di LabVIEW. Kesalahan posisi sudut servomotor dikoreksi dengan menggunakan
fungsi program numerical divided dan numerical multiply pada LabVIEW.

Optimasi konfigurasi gripper menggunakan software MATLAB sebagai alat
bantu perhitungannya. Dalam optimasi algortima genetika menggunakan parameter
secara default dan hasil perhitungannya selalu berbeda-beda. Semua hasil perhitungan
tersebut adalah benar dan mempengaruhi bentuk dari konfigurasi gripper pada saat Zpmax.

Kemudian bisa didapat torsi gripper sebelum dan sesudah optimasi.

Kata kunci : arm robot, Arduino Uno SMD, LabVIEW, genetic algorithm, gripper,
MATLAB
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ABSTRACT

An arm robot simulator 5 dof (degree of freedom) which is equipped with a
two-finger gripper is designed to determine the movement of the robot manipulator. To
make an arm robot simulator, we used acrylic as a base material, servomotor as a driver
and an Arduino Uno SMD as microcontroller. Acrylic was chosen because it is light,
strong and durable. Arduino Uno SMD was chosen because it can interact with
LabVIEW that will be able to control the movement angle of servomotor manually.

The purpose of this final project is to make an arm robot simulator 5 dof which
equipped a gripper and optimization of two finger gripper configuration use one of
optimization techniques, the genetic algorithm optimization. For making the link of
simulator, we use the acrylic laser cutting machine to be more precision cutting.
Servomotor’s movement is controlled by using a program that was created using
LabVIEW. Servomotor’s angle position error was corrected by using program functions
of numerical multiply and numerical divided on LabVIEW.

Optimization of gripper configuration using MATLAB software as a tool for
the calculation. A genetic algorithm optimization used the default parameters, then the
calculation result are always different. All the results of these calculations are correct
and it affects the shape of the gripper configuration at zmax. Then the torque of gripper
before optimized and after optimized can be obtained.

Keywords : arm robot, Arduino Uno SMD, LabVIEW, genetic algorithm, gripper,
MATLAB
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“Sesungguhnya Allah tidak akan
mengubah nasib suatu kaum kecuali
kaum itu sendiri yang mengubah apa apa
yang pada diri mereka”

QS 13:11
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