Perancangan Sirkuit Kontrol Gerak Putar Lengan Robot
Ibrahim Zuhdhi Badoh , Prof. Dr. Ir. Heru Santosa B.R., M. Eng.

Universitas Gadjah Mada, 2002 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

)
UNIVERSITAS
GADJAH MADA

INTISARI

Revolusi dari teknologi robotik dewasa ini telah berkembang sampai pada
taraf memberikan mereka kesadaran pada unit komtrol pusat robot (CPU).
Perkembangan ini berjalan seiring dengan penelitian mutakhir pada pengembangan
sistem kontrol mereka. Robot yang dihubungkan dengan microcontroller seperti PC
(personal computer) telah diciptakan dan dirancang untuk dapat melakukan gerak-
gerak yang bervariasi, khususnya dapat diprogram untuk melakukan berbagai
gerakan dalam satu alat saja. Penggabungan antara microelectronics dan mechanies
telah memunculkan ide tentang mechantronic. mekantronik memanfaatkan
perkembangan aplikasi mikroelectronics Aplikasi dari microelectronics dapat dibagi
dalam dua kategori besar, yaitu control dan data processing.

Gerakan robot berhubungan sangat erat dengan konsep-konsep mekanis.
Terdapat dua bentuk dari gerakan robot, yaita ; Gerakan Translasi linear dan Gerakan
Rotasi. Gerak translasi atau gerak paralel dalam aplikasi robotika menggunakan
mennanfaatkan energi potensial pegas atau fluida dalam ruang tertutup sedangkan
gerakan rotasi (putar) robot banyak menggunakan aplikasi motor, baik motor AC
maupun motor DC,

Motor stepper masuk dalam kategori motor DC yang memiliki karakteristik
khusus dibandingkan saudaranya yang lain, Motor Servo. Motor Stepper digerakkan
dengan masukan puisa digital yang dikonfigurasi sedemikian mupa dipadu dengan
karakteristik fisisnya. Hasil konfigurasi ini dapat menghasilkan putaran yang sangat
teliti dan dikontrol dengan masukan pulsa digital. Motor Stepper bergerak dengan
tujuan pasti dengan jarak jangkauan yang langsung ditentukan secara digital. Torsi
vang dihasilkan oleh moter inipun dapat dikatakan tetap dan tidak berubah menurut
perubahan arus. Karakteristik inilah yang menyebabkan motor stepper banyak
digunakan, sekaligus banyak dijaubi. Aplikasi Motor Stepper banyak terdapat pada
sistem yang memiliki beban kerja tetap dan jangkauan tertentu tanpa ada pengaruh
luar yang dominan terhadap sistem. Efisiensi sangat mudah dicapai oleh sistem yang
menggunakan Motor Stepper karena tidak memerlukan umpan balik (feed back) dari
lingkungan. karakteristik ini juga yang membatasi penggunaannya.



Perancangan Sirkuit Kontrol Gerak Putar Lengan Robot
Ibrahim Zuhdhi Badoh , Prof. Dr. Ir. Heru Santosa B.R., M. Eng.

Universitas Gadjah Mada, 2002 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

)
UNIVERSITAS
GADJAH MADA

Penggunaan komputer pribadi (PC) sebagai piranti pengontrol Motor
Stepper memang tidak umum digunakan, akan tetapi dapat dijadikan sarana untuk
memperlajari  lebih dalam mengenai karakteristik Motor Stepper. Dengan
penggunaan PC sebagai alat bantu, kita mudah memasukkan pulsa digital untuk
menjalankan motor stepper sekaligus menentukan kecepatannya. Diharapkan
perancangan ini dapat dikembangkan di kemudian hari ke sistem terpadu yang
mandiri menggunakan mikrokontroller, sehingga robot yang direncanakan dapat
lebih fleksibel.
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