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ABSTRAK

Sistem lengan robet yang saya rancang ini berfunpsi sebagai pemisah
peralatan atau benda logam dan non logam, Pada peralatan ini benda — benda yang
dimasukan atau akan di pisahkan terlebih dabulu dideteksi oleh  sensor
cahaya,dalam peralatan ini kami menggunakan LDR vang berfunpsi sebagai
pendeteksi benda masuk. Kemudian benda tersebut dilanjutkan dan dideseksi oleh
pendeteksi logam yvang berfungsi sebagai penpindefikasi jenis benda antara logam
dan noen logam. Sinyal deteksi imilah vang berfungsi sebagai input ke interface DB
23, yang kemudian mengaktifkan lengan robot untuk meletakkan atay memisahkan
benda pada posisi penempatan.

Dalam perangkst ini menggunakan 3 molor yakni dua motor stepper dan
satu motor DL Lengan robot ini menggunakan dua motor stepper dengan fusgsi
yang berbeda — beda vuilu motor stepper satu schagai penppgerak lengan serta
pencenpkram benda dan motar stepper dua sebagai pengperak kedudukan lenpan,
Sedangkan motar DC berfungsi sehagai pemutar helt comveyor,

Alat il dapat di aplikasikan pada dunis industri salab satunya pada
mdustri pendaur ulangan sampah logam,

Kata konci:Lengan Hobot,Sensor,Deteksi Interface



BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Perkembongan wknolegi informasi pada awalnyva ditangani secara analog
dan kemuodian berubah kebentuk uratan seperangkat perintah vang dipahami oleh
kamputer, Manusia merupakan subjek perkembanzan teknelegi welah membawa
peruhiahan vang besar terhadap aktifitas kehidupan manusia.

Padla era industeializasi saat ini bampir semua kegiatan industel dikerjakan
dengan mesin vang serba olomatis. dimana sebagian proses produksi melibatkan
taneran mekanik atan robot vang dikendalikan oleh Komputer. Penggunaan robot
dalam proses produksi dapat meningkatkan kvalitas produk, dari segi ekonomi
sangal menguniungkon. Sebagal contoh kualitas produk vang dihasilkan suatu
pabrik sanpal ditentukan oleh kepresisiannyva  terhadap wkuran standar. Pada
produk bereknologn tinggi. kepresision merupakan svaral utama. Hal ing tidak
dapal dicapai bila dalam proses produksinya hanva mengandalkan Kelerampilan
manusia dan koordingsi tangan serta mata darl seorang operator. Salah sato jakan
untuk mencapai hal it adalah dengon mengabibkanya menjedi analisa logika
vang dinyatakan delam hahasa kompuoter.

Penggunann rohot dalam proses produksi adalsh salabh sate wajud dari
kegiatan anafisa tersebul. Selain dopat meningkatkan kuslitas prodok jugs dapat
mengurangi langksh kerja sehingen menghemat wakto kerja. Berkat kemajuan
vang amat peset di bidang kompoter dan rangkaian mikroclektronika digial

lainmva serts teknologi sensor don perangkal pengperak (drive sistem), maka



kemampuan pengaturan gerakan-perakan lersebul dapat dilakukan dengan cara
yang lebih sempurna,
Dengan berpedoman pada masalah diatas maka sava tertarik unluk meroncang
suatu sistem yvang diaplikasikan unluk bise menggantikan atag membantn manusia
sebagai pengontrol atay pengendali objek dengan menggunakan PC{(Persoral
e ).
1.2 Tujunn

Tujuan dard pembuatan tugas akhir m adalaky:

Dapat merancang / membual aplikasi lengan robot untuk memisahkan
logam dan non lopam dengan menggunakan program borkand delphi,
1.3 Perumusan Masalah

Berdasarkan uraian pada latar belakang masalal diatas maka dibual suatu
alat vang dupat merancamg  sistem pergerakan lengan robot yang  dapat
menpangkal dan memisahkan jenis produk vang diaplikasikan pada dunia indusir
vang berbasiskan komputer, Untuk Jehih jelas permasalshanya dapat dirumuoskan

sehapai berikut:

| Bagaimana perancangan dan pembuatan lengan robot ¥

2 Bagaimana mengeunakan LOR  dan pendeteksi logam dapat difungsikan
sebagai sensor vang dapal memberikan sinval input ke personal komputer?

3. Bagaimana rangkaian driver motor untuk mengeerakan lengan robot 2

4.Bapaiman  cara menggerakan  lengan rohot menggunakan bahass
pemograman Borland Delphi 6,07

1.4 Pembatasan Masalah



BABRY

PENUTLT

4.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian, znalisa, cbservasi dan hasil rancangan pembuatar

alat ini. serta berpedoman pude buko-bukn vang berhubunean dengan alar ini, dari

permasaiahan vang limbul Kgrena selama mendisain alal 1, maka dapat divarik

beherpa kesimpulan sebaga berikut -

I

Mo
Fengan Robot vang dibuat dan dirancang ini dapat membantu manusia
dalam melakukan sebuah pekerjuan vang sulit ston berbahava untuk
ditakukan dan dapat membantu dupia industri meningkatkan kualitas
karena kualitas svate produk ditentukan kepresisiannya terhadap ukuran
stamdar.
Sensor LD wang dirancang dan dibuat dapar berfunesi sebapai pemberi
syl pada lengan robot.
Intecface DB 25 atow port parallel  dapat menjermbatani hubungan
kamputer sebapai pengendali lengan robot dan pengaplikasianya.
Bahazn pemrmogramon Borland  Delphi 6.0 hisa  digunekan ontuk
mengontrol - perongkal keras alou memproses deta yang beresal dard

rangkaian elekironik dan relatif modeh untuk digunakan,

fi2
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