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Perkembangan robot industri meningkat pesat seiring dengan tingkat
konsumerisme masyarakat akan kebutuhan barang dalam waktu singkat dan dalam
jumlah besar yang tiap tahun terus meningkat. Dengan kelebihan dan kekurangan
vang dimiliki, robot industri dipandang salah satu alternatif mesin produkst yang
mampu memenuht kebutuhan .

Robot revolute atau robot artikulasi merupakan salah satu bentuk robot
yang paling banyak dipergunakan dalam industri. Robot jenis im terdiri dari
beberapa joint revolufe atau joint rotasi yang menyusun dua komponen utamanya,
yaitu body arm dan wrist. Robot ini memiliki sistem yang bisa dianalogkan
dengan sistem lengan manusia, Sehingga robot artikulasi adalah salah satu bentuk
robot vang paling populer di pasaran.

Perancangan dilakukan dengan menghitung besamya torsi dinamus tiap
joint untuk menggerakkan link pada 5 posisi yang berbeda. Dan kelima posisi
yang berbeda tersebut akan dihasilkan nilai torsi yang berbeda pada tiap joint.
Kemudian untuk perancangan komponen utamanya, mengacu pada torsi dinamis
maksimum tiap joint dari kelima posisi tersebut. Sistem transmisi yang dirancang
harus mampu mereduksi putaran dan torsi dinamis yang dibutubkan untuk
menggerakkan /ink, agar beban putaran dan forsi yang ditanggung poros motor
listrik dapat dikurangi. Karena pembebanan yang cukup riskan, maka matenal
yang dipilih harus benar-benar kuat.

Setelah proses perancangan selanjutnya adalah pembuatan manipulator
robot artkulasi lima drajat kebebasan khususnya pembuatan komponen base.
Mekamisme base terdiri dari dua komponen yaitu mekamisme waist dan
mekanisme sfiding. Transmisi yang digunakan untuk waist adalah Transmisi roda
gigi cacing. Sedangkan untuk komponen sliding dipilih mekanisme ulir daya.
Keterbatasan ruang vang tersedia dan pengereman merupakan pertimbangan
utama dalam menggunakan sistem transmisi tersebut.

Bahan vang dipergunakan dalam pembuatan mekanisme ini dipilih dan
bahan-bahan yang banyak ditemui di pasaran serta menguntungkan jika ditinjan
dari segi ekonomis. Selanjutnya semua part tersebut dirakit sesuat konstruksi di
dalam rancangannya. Dalam proses perakitan atau asembfy ini dikerjakan pula
proses finishing berupa pengecatan rangka atau frame-nya. Selain itu pada proses
ini dipasang pula kabel-kabel sebagai perangkat dari sistem penggerak atau
driving power.
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