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ABSTRAK

Sepriadi : Perancangan dan Pembuatan Lengan Robot Pendeteksi dan

Pemindah Barang Berbasis Mikrokontroler BASIC Stamp 2P40.

Lengan robot banyak digunakan di industri maupun dalam kehidupan
sehari-hari. Lengan robot berfungsi untuk melakukan pekerjaan yang memerlukan
gerakan pengambilan, pemindahan dan peletakan pada sudut atau lokasi yang
bervariasi sesuai dengan variabel yang diinginkan.

Pada proyek akhir ini lengan robot dirancang dan dibuat dengan enam
derajat kebebasan (Degree Of Freedom(DOF)), selain itu lengan robot ini bisa
mendeteksi adanya barang lalu mengambil, memindahkan dan meletakan barang
tersebut secara otomatis. Untuk penggeraknya (aktuator), lengan robot ini
menggunakan enam motor servo jenis uncontinous. Sementara sensor yang
digunakan untuk mendeteksi barang yaitu sensor ultrasonik PING. Sebagai pusat
pengendalinya, lengan robot ini berbasis mikrokontroler dengan seri BASIC
Stamp 2P40 yang diprogram menggunakan bahasa pemograman P-Basic.

Hasil dari proyek akhir ini menunjukkan bahwa lengan robot pendeteksi
pemindah barang berbasis mikrokontroler BASIC Stamp 2P40 dapat dikendalikan
secara otomatis untuk melakukan pekerjaan pemindahan barang dari objek area
ke drop area dengan lebar sudut pemindahan 160°. Setelah dilakukan pengujian,
lengan robot ini mampu mengambil barang berbentuk kotak dengan dimensi
80mm x 60mm x 70mm , dengan kecepatan rata-rata pemindahan barang 21,40

detik dan berat barang yang bisa dipindahkan maksimal 150gram.

Kata kunci : Lengan robot, enam derajat kebebasan, sensor ultrasonik PING,

motor servo, mikrokontroler BASIC Stamp 2P40, P-Basic
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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era teknologi sekarang ini perkembangan disegala bidang dengan
basis teknologi sangatlah pesat. Berbagai penemuan dan perkembangan teknologi
telah menjadikan banyak sekali perubahan-perubahan bagi berbagai macam
tatanan kehidupan yang berkembang dimasyarakat. Kemajuan ini membantu
memudahkan manusia dalam menyelesaikan pekerjaan yang dulu dianggap sulit
bahkan hampir mustahil untuk dilakukan. Salah satunya adalah dibidang kontrol,
yaitu dengan ditemukannya mikrokontroler sebagai alat bantu pengendali yang
otomatis.

Suyono (2009) mengatakan: “Mikrokontroler sebagai teknologi baru yaitu
teknologi semikonduktor yang kehadirannya sangat membantu perkembangan
dunia elektronika. Dengan arsitektur yang praktis tetapi memuat banyak
kandungan transistor yang terintegrasi, sehingga mendukung dibuatnya rangkaian
elektronika yang lebih portable”.

Mikrokontroler yang berkembang pada saat ini adalah seri AT89S51/2,
ATmega, dan BASIC Stamp 2P40. Semua mikrokontroler ini memiliki kelebihan
dan kekurangan tersendiri, sesuai dengan kebutuhan. Hal mengenai pengontrolan
sebuah sistem menggunakan mikrokontroler juga dimanfaatkan untuk membuat
dan mengontrol robot dengan jenis lengan atau lengan robot.

Lengan robot banyak digunakan di industri maupun dalam kehidupan

sehari-hari. Lengan robot berfungsi untuk melakukan pekerjaan yang memerlukan



gerakan pengambilan dan peletakan pada sudut atau lokasi yang bervariasi sesuai
dengan variabel yang diinginkan.

Lengan robot dengan berbasis mikrokontroler pernah dibuat oleh Deri
Furqon (2009) dalam Proyek Akhirnya yang berjudul “Perancangan dan
Pembuatan Kontrol Lengan Robot Berbasis Mikrokontroler AT89S51”. Namun,
masih terdapat permasalahan dari lengan robot ini yaitu tingkat akurasi sudut
putar yang masih rendah dengan tingkat error sebesar 2°, karena pada robot ini
menggunakan motor DC standar bertorsi rendah sebagai penggerak (aktuator)
sehingga membuat robot tidak fleksibel dalam bergerak, mekanik robot yang
mudah patah dan tidak adanya sensor untuk mendeteksi objek.

Adanya tuntutan industri untuk mengaplikasikan lengan robot, tentu ini
menjadi sebuah keharusan bagi dunia pendidikan untuk menjadikan lengan robot
sebagai media pembelajaran atau media praktek. Faktor utama yang menyebabkan
kurangnya perhatian dunia pendidikan untuk menjadikan lengan robot sebagai
media pembelajaran yaitu mahalnya harga satu set lengan robot yang mencapai
puluhan juta rupiah.

Berdasarkan kondisi dan permasalahan tersebut, maka dalam proyek akhir
ini dirancang dan dibuat lengan robot yang bisa dimanfaatkan sebagai media
pembelajaran atau media praktek. Lengan robot pada proyek akhir ini dirancang
dan dibuat bisa mendeteksi objek dan memindahkanya secara otomatis dengan
memiliki enam derajat kebebasan. Untuk aktuatornya, lengan robot ini
menggunakan enam motor servo. Sementara mikrokontroler yang digunakan yaitu

seri BASIC Stamp 2P40 sebagai pusat pengendali lengan robot dan menjadikan



robot bersifat bebas bergerak sendiri (autonomous). Mikrokontroler BASIC
Stamp 2P40 mampu menjalankan 12.000 intruksi per detik dan memiliki
processor speed 20MHz Turbo serta di program dengan suatu bahasa
pemograman yang lebih mudah dimengerti yaitu P-Basic.

Oleh karena itu judul dari proyek akhir ini adalah “ Perancangan dan
Pembuatan Lengan Robot Pendeteksi dan Pemindah Barang berbasis

Mikrokontroler BASIC Stamp 2P40 .

1.2 Batasan Masalah
Permasalahan yang diungkapkan pada latar belakang dan identifikasi
masalah tidak semuanya akan diusulkan penyelesaianya, oleh karena itu perlu
pembatasan masalah. Batasan masalah yang akan dibahas pada proyek akhir ini
adalah sebagai berikut:
1. Lengan robot pada proyek akhir ini mempunyai enam derajat kebebasan
dengan mengacu pada tipe konfigurasi articulated.
2. Mikrokontroler yang digunakan adalah BASIC Stamp 2P40.
3. Bahasa pemograman mikrokontroler menggunakan bahasa P-Basic.
4. Sensor pendeteksi barang (objek) yang digunakan adalah sensor
ultrasonik PING.
5. Jarak pendeteksian objek di atur maksimal 15 cm dari sensor.
6. Objek yang digunakan berbentuk kotak dengan dimensi 80 mm x 60
mm X 70mm dengan berat maksimum 150 kg

7. Motor servo yang digunakan yaitu uncontinous servo motor



1.3  Tujuan

Berdasarkan latar belakang dan batasan masalah tersebut, maka proyek

akhir ini bertujuan sebagai berikut:

1. Merancang dan membuat mekanik lengan robot dengan enam derajat

kebebasan.

2. Merancang dan membuat program lengan robot pendeteksi dan

pemindah barang berbasiskan mikrokontroler BASIC Stamp 2P40

14 Manfaat
Adapun manfaat dari perancangan dan pembuatan proyek akhir ini adalah

sebagai berikut :
1. Sebagai model lengan robot pendeteksi dan pemindah barang.

2. Sebagai media pengajaran pada mata kuliah mikrokontroler,

mekatronika, dan bengkel otomasi.

3. Sebagai kontribusi dalam pengembangan dunia robotika khususnya

tentang pengotrolan lengan robot.



