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Fumesi robot diharapkan bermanfaat sepenuhnya bagi perkembangan

manusia, ditandai semakin banyaknya kemudahan bagi manusia daiam
aktifitas sehari-hari dengan bantuan robot, baik aktivitas industri,

mumah tangga, dan hiburan. Di beberapa negara modem yang mana

> &hidang robot, robot untuk akivitas industri berkembang dengan ba1k
¢ salzh satu aplikasi robot aktivitas industri pada tugas akhir ini dibuat
pengendalian  trayektori (pergerakan satu arah) pada lengan robot
kondisi objek yang akan dipindahkan. Pengendalian trayektori lengan
WeSegi atas 3 bagian yaitu pergerakan elbow digunakan motor DC2 (M2)
mubot, pergerakan gripper digunakan motor DC1 (M1) lengan robot, dan
arm base digunakan motor DC3 (M3) lengan robot. Tugas akhir ini

puss untuk membuat perangkat keras pengendali lengan robot dan perangkat
menggunakan software BASCOM AVR. Lengan robot ini menggunakan
SHARP GP2D120 dan output sensor ini berupa tegangan analog. Sebagai |
pergerakan lengan robot digunakan mikrokontroler ATMega85335.
mbot yang dikendalikan dengan algoitma fizzy terdapat pada elbow
mobot. Sebagai masukan untuk logika fuzzy adalah jarak dan perubahan
Sedangkan untuk keluarannya adalah kecepatan motor DC2 pada elbow
robot. Hasil penelitian didapatkan bahwa kecepatan pergerakan elbow
robot akan cepat jika jarak objek jauh, dan melambat bila jarak objek

an dekat.




