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PEMODELAN PERSAMAAN KINEMATIK DAN DINAMIK
UNTUK LENGAN ROBOT ASISTIF 6 DEGREE-OF-FREEDOM

Edbert Gunawan

ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan untuk merancang lengan robot asistif yang digunakan dalam
pengangkutan barang. Dalam menggunakan lengan robot, persamaan inverse kinematics
perlu untuk dicari. Oleh karena itu, dalam penelitian ini robot Kkolaboratif
diimplementasikan dengan menggunakan lengan robot. Persamaan inverse kinematics dari
lengan robot dicari melalui pendekatan geometri. Setelah mengimplementasikan
persamaan inverse kinematics, didapatkan hasil akurasi pergerakan lengan robot sebesar
84.01%. Hasil implementasi pengiriman data secara nirkabel dan integrasinya dengan
gripper lengan robot telah berhasil dengan baik walaupun masih terdapat delay antara
pengguna dengan lengan robot sebesar 1.05 detik. Lengan robot yang digunakan pada
penelitian ini dapat menahan beban hingga 500 gram.

Kata kunci: Robot kolaboratif, inverse kinematics, lengan robot
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KINEMATIC AND DYNAMIC MODELLING OF ASSISTIVE 6
DEGREES-OF-FREEDOM ROBOTIC ARM

Edbert Gunawan

ABSTRACT (English)

This research is done to make a design of assistive robot arm which used in
transporting goods. When using a robot arm, the inverse kinematics equation needs
to be found. Therefore, in this research collaborative robot is implemented using
robot arm. The inverse kinematics equation of the robot arm is found using
geometric approach. After implementing the inverse kinematics equation, the robot
arm movement has accuracy of 84.01%. Implementation of wireless data
transmission and its integration with the robot arm gripper have been successful
although there is still delay time between the user and the robot arm for 1.05
second. Robot arm used in this project can hold weight up to 500 grams.

Keywords: collaborative robots, inverse kinematics, robot arm
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