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Abstrak

Dewasa ini perkembangan teknologi robotika yang semakin maju telah dimanfaatkan secara luas
di berbagai bidang kegitan baik industri, pendidikan atau bidanga lain. Dalam dunia indutri
pemanfaatan teknologi robotika bukan ssuatu hal yang baru, karena tekonogi robotika sangat
membantu dalam proses otomasi demi tercapainya efektifitas proses yang diharapkan. Dalam
dunia pendidikan teknologi robotika dimanfaatkan sebagai media pembelajaran bagi mahasiswa/i
untuk mengetahui dan memahami konsep robotika dalam industri seperti yang sering terlihat
dalam proses produksi proses pemindahan barang dari satu tempat ke tempat lain atau disebut
juga Pick and Place dengan menggunakan lengan robot. Pada tulisan ini diperlihatkan hasil
analisis trayektori proses Pick and Place dengan menggunakan Dobot Magician 4-DOF yang
merupakan robot manipulator sebagai media pembelajaran untuk mengembangkan ilmu
pengetahuan dan teknologi. Metode yang dilakukan adalah dengan menyimpan titik koordinat
pengambilan (Pick) dan titik koordinat peletakan (Place) dengan beberapa bentuk tranformasi,
yang selanjutnya ditentukan arah pergerakannya. Hasil analisa terlihat bahwa arah pergerakan
atau trayektori pada setiap benda dengan posisi yang berbeda mempengaruhi teradap nilai X, Y
dan Z.

Kata kunci: Pick and Place, Trayektori

Abstract

Nowadays, the increasingly advanced development of robotics technology has been widely used
in various fields of activity, both industry, education and other fields. In the industrial world, the
use of robotics technology is not something new, because robotics technology is very helpful in
the automation process in order to achieve the desired process effectiveness. In the world of
education, robotics technology is used as a learning medium for students to know and understand
the concept of robotics in industry as is often seen in the production process of moving goods
from one place to another or also called Pick and Place using a robotic arm. This article shows
the results of the trajectory analysis of the Pick and Place process using the Dobot Magician 4-
DOF, which is a robot manipulator as a learning medium for developing science and technology.
The method used is to save the picking coordinate point (Pick) and the placing coordinate point
(Place) with several forms of transformation, which then determine the direction of movement.
The results of the analysis show that the direction of movement or trajectory of each object in a
different position influences the X, Y and Z values.

Keywords: Trayectory, Pick and Place

1. PENDAHULUAN

Proses pemindahan benda merupakan pekerjaan yang setiap hari dilakukan manusia.
Namun ada beberapa benda yang tidak mampu dipindahakan langsung oleh tangan manusia
seperti benda panas, tajam, berat, beradiasi dan berbagai bahaya lainya. Seiring meningkatnya
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kebutuhan akan otomatisasi yang sebagian besar peralatannya dikontrol menggunakan sistem
kontrol yang dapat diprogram sesuai dengan kebutuhan, seperti halnya robot. Robot dapat
bekerja dalam berbagai hal salah satunya adalah dalam proses memindahkan benda. Robot
lengan saat ini banyak digunakan untuk kebutuhan teknologi karena sangat efisien dan akurat
dalam penggunaannya. Namun hal tersebut tidak akan berjalan dengan baik jika masih
menggunakan metode konvensional dengan perhitungan yang rumit dan tidak praktis dalam
penggunaanya. Maka perlu didukung dengan metode yang praktis dan cerdas dalam
pengaplikasiaanya agar menghasilkan gerakan yang halus, presisi dan akurat.

Dobot Magician adalah robot lengan desktop multifugsi yang dirancang untuk praktikum
dalam dunia pendidikan khususnya dalam bidang robotika [17]. Robot ini hadir sebagai media
untuk belajar lengan robot seperti di industri, tetapi dengan sistem kerja yang tentuya lebih
sederhana dan memiliki ukuran yang lebih kecil. Robot ini dapat diprogram untuk mengikuti
instruksi. Ada berbagai kemampuan yang dimiliki oleh robot lengan ini, diantaranya Pick and
Place, menulis, menggambar, dan bahkan mencetak objek 3 dimensi (3D Printing) serta laser
(Laser Engraving) dengan pergerakan yang telah terprogram.

2. METODE PENELITIAN

2.1. Pick and Place

Secara sederhana alur kerja dari sistem Pick and Place ini ditunjukan blok diagram
Gambar 1, diawali proses pertama yaitu pemilihan part atau benda kerja yang akan diambil.
Kemudian objek tersebut daimbil dan proses yang terakhir yaitu menempatkan objek tersebut
dalam workflow yang telah ditentukan [7]. Berikut merupakan gambar blok diagram dari sistem
Pick and Place secara keseluruhan.

Select part 1o be sorted :> Pick up the object [:> Place the object

Gambar 1. Pick and Place

2.2. Pick Up The Object

Pick up the object, gambar 2 merupakan proses yang dimana lengan robot akan
bergerak menuju objek yang telah ditentukan lalu mengambilnya dan bergerak ke posisi
selanjutnya [7].
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Gambar 2. Pick Up The Object

2.3. Place The Object
Place The Object, gambar 3 merupakan tahapan yang dimana lengan robot akan
menempatankan objek sesuai dengan workflow atau trayektori yang telah ditentukan [7].

Move to placement [:> Deactive vacum [:> Move to retracted
position

approach position

Gambar 3. Place The Object
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2.4. Trayektori Gerakan Dobot Magician Pada Sistem Pick and Place

Trayektori merupakan lintasan perpindahan titik koordinat lengan robot dari posisi awal
menuju posisi akhir [7]. Trayektori digunakan pada lengan robot agar pergerakan dari titik awal
ke titik akhir dapat lebih halus. Pada tulisan ini dilakukan analisis trayektori pergerakan Dobot
Magician dengan posisi akhir benda yang berbeda. Terdapat tiga posisi akhir benda yaitu
horizontal to horizontal, horizontal to vertical dan bertumpuk.

Pada Dobot Magician terdapat mekanisme pergerakan lengan robot point to point
dengan beberapa model pegerakan salah satunya yaitu metode JUMP [17] Gambar 4, yang
merupakan pergerakan mengangkat sesuai tinggi titik angkat dengan berpindah secara
horizontal dan bergerak turun menuju titik B. Lintasan perindahan akan terlihat seperti ada
gambar dibawah ini. Mode pergerakan JUMP dapat dipilih jika gerakan dua titik diperlukan untuk
mengangkat ke atas yang memiliki jumlah ketinggian seperti menghisap dan meraih.

&
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[ —
Gambar 4. JUMP

3. HASIL DAN PEMBAHASAN

Dari penelitian ini diperoleh data hasil pengujian trayektori dengan berbagai arah
pergerakan seperti yang ditunjukkan pada Tabel 1.

Tabel 1. Perbandingan titik koordinat

Koordinat Pick [A] Koordinat Place [B] Koordinat [d]
X1 Y1 7 X2 Y2 2 Xd Y4 174
, Benda1 139.8464 -174.2269 -40.4228 129.7446 107.6372 -39.1618 -10.102 281.86 1261
Horizontalto o 409 1374995 -143.8704 -41012 135.8917 1384263 -10581 -1.6078 28230 0431
Horizontal

Benda3 133.2816 -116.8486 -40.3132 140.0493  168.18 -39.9785 -6.7677 285.03 03347

Benda1l 139.8464 -1742269 -40.4228 130.4246 107.4911 -38.1196 -9.4254 281.71 2.3034
Benda2 137.4995 -143.8704 -41.012 1024353 103.3861 -39.544 -35.064 24726 1
Benda3 1332816 -166.8486 -40.3132 72.5666 98.0575 -36.7556 -60.715 264.91 3.5576

Horizontal to
Vertikal

[

Bendal 1442725 -174.8886 -41.3006 128.2649 110.8877 -39.3912 -16.008 285.78 1.9094
Bertumpuk Benda2 139.1809 -143.7656 -41.249 131.6188 111.1569 -14.4727 -7.5621 254.92 26.776
Benda3 135.8421 -166.1288 -39.6987 132.2994 111.5224 11.022 -3.5427 277.65 50.721

Pada Tabel 1 diperlihatkan pergerakan Dobot Magician pada setiap benda dengan arah
yang berbeda, mempengaruhi teradap nilai X, Y dan Z. Pada pergerakan posisi horizontal to
horizontal Gambar 3 nilai yang paling besar yaitu nilai X dikarenakan lengan robot mengambil
dari trayektori yang terjauh dengan posisi benda sejajar horizontal dimana nilai X yang didapat
memiliki perbedaan yang cukup besar yaitu 4,551. Sedangkan nilai Y memiliki perbedaan 1,585
dan nilai Z memiliki perbedaan 0,511.

Pada pergerakan posisi horizontal to vertikal Gambar 4 nilai yang paling besar yaitu nilai
Y dikarenakan lengan robot mengambil dari trayektori yang terjauh dengn posisi benda sejajar
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vertikal dimana nilai Y yang didapat memiliki perbedaan yang cukup besar yaitu 26,05.
Sedangkan nilai X memiliki perbedaan 2,1064 dan nilai Z memiliki perbedaan 1,3278.

Pada pergerakan posisi bertumpuk Gambar 5 nilai yang paling besar yaitu nilai Z,
dikarenakan pada posisi ini nilai Z bertambah sesuai ukuran pada masing-masing benda yaitu -
+25 mm dimana nilai Z yang didapat memiliki perbedaan yang cukup besar yaitu 24,4058.
Sedangkan nilai X memiliki perbedaan 6,233 dan nilai Y memiliki perbedaan 15.43.

< Q
p- [S
[A] 159 828, <174 227, 404228 |A) 137 4995, -343 37, 41,012
X — > X
N (83 102. 4353, 103, 3861, - 38 548
ear
Y [8] 129,745, 107.637, -39 1818 Y
Gambar 3. Trayektori Arah Horizontal Gambar 4. Trayektori Arah Vertikal
‘.‘
Q
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* X
e
w
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Gambar 5. Trayektori Bertumpuk

4. KESIMPULAN

Hasil penelitian terlihat trayektori pada arah horizontal to horizontal nilai yang paling
besar perubahannya yaitu nilai X dikarenakan lengan robot mengambil dari trayektori yang
terjauh dengan posisi benda sejajar horizontal yaitu 4,551 , untuk arah horizontal to vertikal nilai
yang paling besar perubahannya yaitu nilai Y dikarenakan lengan robot mengambil dari trayektori
yang terjauh dengn posisi benda sejajar vertikal yaitu 26,05 , sedangkan pergerakan posisi
bertumpuk nilai yang paling besar perubahannya yaitu nilai Z sesuai ukuran masing-masing
benda yaitu -+25 dengan nilai Z yang didapat 24,4058.
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