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Robot merupakan suatu bidang dalam teknologi modern yang relatif baru,
Tetapi dalam waktu yang relatif singkat perkembangan robot telah mencapai
taraf yang mengagumkan. Tidak hanya robot untuk kebutuhan kebutithan
industri dan otomasi, tetapi juga robot untuk kebutuhan animasi film dan rumah
tangga seperti ASIMO atau Humanoid buatan Honda dan ATBO buatan Sony.

Robot artikulasi (jointed-arm) merupakan salah satu robot yang banyak
digunakan dalam industri. Faktor pendorong hal tersebut adalah fleksibilitas
gerakan yang dimiliki oleh oleh robot tersebut. Robot artikulasi bekerja layaknya
tangan manusia. Hubungan gerakan antar link (lengan) berupa gerakan rotasi
atau revolute.

Agar dapat melakukan kerja dan memenuhi definisi sebuah robot maka
diperlukan end effector. End effector adalah piranti yang digunakan untuk
memegang, mengangkat atau melakukan operasi/pekerjaan tertentu pada benda
kerja/objek. End effector dapat dibagi menjadi dua yaitu gripper dan tool. End
effector disebut gripper jika digunakan untuk memegang dan memanipulasi atan
memindahkan objek atau material. Sedangkan end effector disebut tool jika
digunakan untuk mengubah suatu kondisi/keadaan suatu benda kerja atau
melakukan beberapa operasi/pekerjaan pengolahaan pada benda kerja.

Gripper 2 (dua) jari menyediakan 2 lokasi pemegangan benda kerja dan
secara umum merupakan gripper yang banyak digunakan. Gripper 3 (tiga) jari
menyediakan 3 lokasi pemegangan benda kerja dan memberikan kontak dan
keakuratan terhadap center benda kerja yang lebih baik dibandingkan gripper 2
jari.

Perancangan gripper dua maupun tiga jari diawali dengan menentukan
motor yang diperlukan sebagai penggerak. Dari perhitingan diperoleh daya
motor. Darl penentuan motor tersebut dapat diperoleh torsi vang dihasilkan.
Untuk meningkatkan torsi motor tersebut maka dipergunakan sistem transmisi.
Sistem transmisi yang dipergunakan pada gripper dua jari adalah roda gigi
cacing (worm gear) dan power screw. Gripper tiga jari menggunakan sistem
transmisi roda gigi cacing (worm gear) dua tingkat. :

Bahan-bahan yang dipergunakan dalam pembuatan gripper merupakan
bahan yang mudah didapatkan di pasaran, menguntungkan dari segi ekonomis
dan mempunyai sifat bahan (material properties) yang memenuhi kriteria
perancangan,

Dari perancangan dan pembuatan gripper khuéusnya dan manipulator
robot artikulasi lima derajat kebebasan ini diharapkan dapat memperkenalkan
dan memberikan gambaran umum sebuah robot.
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