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BABI PENDAHULUAN

| .l . Latar Belakang

I .2. Rumusan Masalah

1.3. Tujuan dan Manfaat

1.3.  l .Tujuan Perancangan

1.3.2. Manfaat Perancangan

1.4. Batasan N4asalah

BABII  TINJAUANPUSTAKA

2.1. Latar Belakang Robot

2.2. Sistem Robotika

2.3. Klasi f ikasi  Robot

2.3. | .tserdasarkan Bentuk Utamanya

2.3.2Berdasarkan Jenis Penggeraknya

2.3.3.Berdasarkan Pengontrolan Gerakan
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2.3.4.Berdasarkan Koordinat Ruang Gerakan

2.4. Mekanisme robot

2.5. Tinjauan robot scara

BABIII DASARTEORI

3.1. T in jauan Robot

3.2. Motor Listrik

3.3. Poros

3.3.1 . Macam-macam Poros

3.3.2. Hal-hal Penting dalam perencanaan Poros

3.3.3.  Anal isa Poros

3.4. Bantalan

3.4.1. Klasifi kasi Bantalan

3.4.2.  Anal isa Banmlan Gel inding

3.5. Analisis Struktur

BAB IV ANALISA KINEMATIKA DAN DINAMIKA

4.1 . Analisa Kinematika Manipulator

4.1.1. Dennit-Hartenberg Parameter

4. I .2. Persamaan Kinematika Manipulator

4.1.3. Perhitungan Kinematika

4.1 .3. | . Analisa Kinematika Posisi I

4.1.3.2.  Anal isa Kinematika Posisi  l l

4.1 .3.3.  Anal isa Kinematika Posisi  I I I

4.1 .3.4.  Anal isa Kinematika Posisi  lV

4.1.3.5.  Anal isa Kinematika Posisi  V

4.1 .3.6.  Anal isa Kinematika Posisi  Vl

4.2. Analisa Dinamika

4.2.1.  Torsi  Pada Posisi  I

4.2.2. Torsi Pada Posisi II
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4.2.3. Torsi Pada Posisi III

4.2.4. Torsi Pada Posisi IV

4.2.5. Torsi Pada Posisi V

4.2.6. Torsi Pada Posisi VI

BAB V PERANCANGAN DAN PEMBUATN-I FORE ARM

5.1. Prinsip Kerja Robot

5.2, Tinjauan konstrlfusi pada middle arm

5.3. Aralisa perancang nmiddle atm

5.3.1. Perencanaan RnS<a Middle Arm

5.3.2. Analisa defleksi Middle Arm

5.3.3. Perencanaan porcs Middle Arm.

5.3,4. Perencanaan Bantalan Middle Arm

5.4. Sistem tansmisi Middle Arm

5.4.1. Pemilihan motor

5.4.2. Pemilihan sabuk

5.4.2. Pemilihan puli

5.5. Gambar teknik Middle Arm

BAB VI PENUTUP

6.1 . Kesimpulan

6.2. Suan
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