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INTISARI

limu robot merupakan subjek yang multidisiplin, vang meliputi elemen
elektronik, perekayasaan mekanik, prematik, hidrolik, teori pengendalian, ilmu
komputer, mesin listik, termasuk juga ilmu ekonomi dan sosial. Di samping
kemampuan untuk memprogram lingkungan vang terotomasi dituntut pula
memahami bagaimana industri modern melibatkan pengintegrasian semua komponen.

Program simulasi robot sangat bermanfaat dalam memahami sistem kerja suatu
robot dengan masukan parameter-parameter yang disediakan program dengan hasil
keluaran berupa gambar animasi maupun tampilar angka-angka hasil perhitungan.

Program simulasi untuk robot; pada umumnya menyediakan masukan berupa
besarnya sudut pergerakan tiap lengan atau posisi wjung end effector, dan panjang
lengan. Keluaran yang dihasilkan berupa gambar animasi gerakan lengan robot,
besarnya sudut pergerakan lengan robot atau posisi akhir end effector, dan
perhitungan pada sistem penggeraknya.

Program simulasi robot selain menuntut keakuratan dalam perhitungan, juga
pertu diperhatikan tentang tampilan program. Hal ini sangat penting karena fungsi
program simulasi ini harus user-friendly. Maksudnya adalah program ini harus
mampu dijalankan dan dimengerti oleh banyak user yang berbeda.
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