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PEMOGRAMAN UNTUK PENGAMBILAN

DAN PENEMPATAN 3 OBJEK BERBEDA PADA LENGAN

ROBOT ABB IRB 6700
(Jimmy Lie)

ABSTRAK

PT LG Electronics Indonesia Tangerang yang berada di daerah Legok
merupakan perusahaan yang berfokus dalam memproduksi kulkas. Kegiatan
produksi sudah menerapkan konsep semi-automated dengan penggunaan
PLC Mitsubishi untuk sistem kendalinya. Adanya penerapan sistem otomasi
ini menjadi salah satu alasan pemilihan PT LG Electronics Indonesia
Tangerang sebagai tempat magang. Alasan lainnya adalah jarak yang tidak
jauh dengan tempat tinggal dan cukup dikenal di kalangan masyarakat. Di PT
LG Electronics Indonesia Tangerang, magang dilakukan dari 11 Juli sampai
10 Desember. Selama proses magang, ada perencanaan proyek yang ingin
dihasilkan, yaitu memprogram lengan robot ABB IRB 6700 untuk
memindahkan tiga objek berbeda. Objek dapat diletakkan pada sisi atas atau
bawah dari meja dua tingkat sesuai dengan perintah yang diberikan. Perintah
didapat dari input HMI komputer yang sudah terkoneksikan dengan PLC
Mistubishi tipe QO6H. Lengan robot juga terkoneksi dengan PLC yang sama
dan memanfaatkan output sebagai perintah pergerakannya. Kendala yang
dihadapi dalam pengerjaan proyek adalah FlexPendant untuk menggerakkan
lengan robot suatu waktu mengalami error yang membuat lengan robot tidak
dapat digerakkan, serta pelepasan dan pemasangan kembali vacuum dapat
merubah posisi pengambilan dan penempatan tiga objek. Solusi yang
dilakukan adalah melakukan restart berulang kali pada FlexPendant dan
modifikasi ulang posisi yang mengalami perubahan yang signifikan.

Kata kunci: PT LG Electronics Indonesia Tangerang, Semi-automated,
Lengan Robot, PLC, HMI Komputer, FlexPendant
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PICK AND PLACE PROGRAMMING OF 3 DIFFERENT

OBJECTS ON ABB IRB 6700 ROBOTIC ARMS
(Jimmy Lie)

ABSTRACT

PT LG Electronics Indonesia Tangerang, which is located in the Legok area,
is a company that focuses on producing refrigerators. Production activities
have implemented the semi-automated concept with the use of Mitsubishi PLC
for the control system. Another reason is that it is not far from where | live
and is well known among the public. Internship at the company is held from
July 11 to December 10. During the internship process, programming the
ABB IRB 6700 robot arm to move three different objects will be implemented.
Objects can be placed on the top or bottom of the two-level table according
to the command given. Commands are obtained from the computer HMI input
that is connected to the Mitsubishi PLC type QO6H. The robot arm is also
connected to the same PLC and uses the output as a movement command. The
obstacle faced is that the FlexPendant to move the robot arm has an error at
one time which makes the robot arm unable to move, and removing and
reassembling the vacuum could change the position of taking and placing the
three objects. The solution is to restart the FlexPendant repeatedly and
modify the position that has experienced significant changes.

Keywords: PT LG Electronics Indonesia Tangerang, Semi-automated, Robot
Arm, PLC, Computer HMI, FlexPendant
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