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ABSTRAK

Pada robot industri khususnya robot bor melakukan pekerjaannya dengan 
melubangi，meluaskan atau memperbesar lubang yang bisa dilakukan dengan 
batang bor (boring bar) yang dilakukan secara otomatis.Adapun tujuan dari 
tugas akhir ini adalah mendesain sebuah robot pengebor PCB dengan 
mengadopsi struktur tipe cartesian dimana pergerakan robot ini bergerak 
menurut sistem koordinat kartesian yaitu yaitu searah sumbu X, Y danZ. Untuk 
mengendalikan robot ini menggunakan rangkaian elektronika AVR ATMEGA 
8535 dan software yang digunakan untuk membuat program ialah BASCOM 
AVR sedangkan untuk mendesain dan menganalisis robot ini menggunakan 
program Solid Work dan Cosmos Work. Cara kerja dari robot ini ialah 
mengatur posisi pelubangan PCB, dimana pelubangan dilakukan hanya 4 titik 
pelubangan，Untuk mengatur posisi pelubangan tersebut akan dibuat sebuah 
program bahasa Basic yang di-compile dengan Program Basic Compiler, yang 
kemudian program tersebut akan didownload menggunakan downloader ke 
mikrokontroller

cara

yang akan memproses data dan meneruskannya kepada 
rangkaian driver sehingga rangkaian driver tersebut menghasilkan pulsa untuk 
menggerakkan motor stepper dan motor DC： Pada pengujian kepresisian robot 
ini terjadi selisih 1-2 di tiap pengujian, hal ini terjadi karena adanya 
pengaruh daya dari masing-masing motor dan pengaruh dari roda gigi.
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Bab I
Pendahuluan

BAB1
：*o

o •、'气•PENDAHULUAN
A ，w ;

1.1. Latar Belakang

Kemajuan sains dan teknologi dewasa ini telah dirasakan membuat 

kualitas hidup manusia semakin baik. Teknologi yang dapat berkembang 

biasanya teknologi yang dapat mempermudah kehidupan manusia.

bepergian dengan berjalan kaki, selanjutnya menggunakan hewan， 

dengan diciptakannya mobil, maka orang cukup dengan duduk dan 

mengendarai sesuai dengan keinginanrinya. Meningkatnya kebutuhan 

manusia telah berupaya berfikir bagaimana agar pekerjaan yang selama ini 

dikerjakan oleh manusia dapat digantikan oleh mesin yang dapat bekeija 

24 jam, tidak mengenal jenuh, tidak menunutut gaji tinggi dan tidak akan 

demo menunutut kenaikan gaji/upah buruh.

Fenomena tersebut semakin dirasakan oleh dunia industri yang 

mengandalkan pada tenaga keija masal. Awalnya industri tertarik pada 

ongkos tenaga kerja yang murah. Tenaga kerja menjadi andalan bagi 

kelangsungan proses produksinya, selain tenaga kerja manusia tersedia 

dalam jumlah banyak juga industri tidak perlu membeli mesin-mesin yang 

harganya sangat mahal. Kenyataan dilapangan menunjukan bahwa 

penggunaan tenaga kerja masal memiliki beberapa kelemahan, antara lain: 

memiliki keterbatasan yang manusiawi, seperti, lelah, jenuh, kesehatan,

Dahulu

orang

1-1
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labil, dan sebagainya. Penggunaan tenaga kerja manusia jugaemosi yang

memiliki resiko pemogokan masal, demonstrasi, dan menuntut upah besar. 

Tenaga keija juga memiliki keterbatasan yang bersifat manusiawi seperti 

istirahat yang cukup, pergi ke Toilet dan berbagai keperluan yang bersifat 

pribadi. Kelemahan tersebut akan berdampak pada kualitas dan kuantitas 

produk terganggu. Belajar dari kelemahan-kelemahan di atas maka

manusia terpacu untuk membuat mesin yang dapat menggantikan fungsi 

tenaga keija manusia, seperti mengangkat, mengebor，mengelas dan lain- 

lain. Peralatan tersebut berkembang secara pesat，baik secara mekamk， 

elektrik，pneumatik hingga berkembang menjadi robot-robot industri.

Pada robot industri khususnya robot pengebor melakukan

pekerjaannya dengan cara melubangi,meluaskan atau memperbesar lubang

yang bisa dilakukan dengan batang bor (boring bar) yang dilakukan secara

otomatis.Dimana batang bor yang berputar dan memiliki satu atau 

beberapa sisi potong dan alur yang berhubungan continue di sepanjang 

batang bor. Alur ini，yang dapat lurus atau helix, disediakan untuk 

mcmungkiiikannya lewatnya serpihan atau fluida pemotong. Meskipun bor 

pada umumnya memiliki dua alur, tempi mungkin juga digunakan tiga 

empat alur，maka bor kemudian dikenal sebagai pengebor inti.

ini tidak dipakai untuk memulai sebuah lubang, 

melainkan untuk mcluaskan lubang atau menyesuaikan lubang yang telah 

dibor atau diberi inti..

atau

Pengebor semacam
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Tujuan dan Manfaat Penelitian

Adapun yang dicapai dal am perencanaan robot ini,antara lain :

Membuat suatu program dengan bahasa BASCOM menggunakan 

mikrokontroller AVR ATMEGA 8535 sehingga dapat menjalankan 

robot pelubang papan PCB ini dengan baik.

2. Mendesain sebuah robot pelubang dengan pergerakan manipulator

1.2.

1.

pada sistem koordinat kartesian X，Y dan Z.

3. Dengan perancangan robot pelubang ini akan dapat menyelesaikan

pelubangan PCB dengan jumlah yang banyak dengan bentuk yang

dan dalam waktu yang lebih singkat dibandingkan dengansama

pengerjaan manual.

4. Dengan adanya robot ini dapat meringankan pengerjaan secara

manual sehingga mendapatkan hasil yang memuaskan.

1.3. Pembatasan Masalah

Permasalahan pada tugas akhir ini dibatasi pada desain aplikasi

mikrokontroller AVR ATMEGA 8535 pada robot pelubang papan PCB

serta perancangan struktur robot pelubang papan PCB.

1.4. Metodologi Penulisan

Adapun metodologi yang dilakukan dalam tugas akhir ini adalah :

1. Metode Kepustakaan : Pada metode ini penulis melakukan studi 

tentang konsep permasalahan yang timbul melalui 

perpustakaan maupun internet.

literatur
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Metode Percobaan : Pada metode ini penulis melakukan percobaan2.

dan pengamatan langsung terhadap parameter-parameter yang 

berkaitan dengan alat yang dibuat.

3. Metode perencanaan dan pembuatan alat : pada metode ini penulis 

merencanakan dan membuat alat dengan menggabungkan berbagai 

data yang didapat dan mencari bahan-bahan yang diperlukan guna 

menyempumakan alat ini.

4. Metode konsultasi : pada metode ini penulis berkonsultasi serta 

mendiskusikan permasalahan yang dihadapi dengan dosen

pembimbing dan sumber-sumber lain yang dapat dijadikan acuan

dan perbandingan terhadap alat yang dibuat.

1.5. Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan Tugas Akhir ini terdiri dari 5 bab.

BAB I PENDAHULUAN

Mengemukakan latar belakang, perumusan masalah, pembatasan 

masalah，tujuan penelitian，metodologi dan sistematika penulisan

BAB II TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab ini dibahas mengenai dasar-dasar robotika serta teori 

mengenai komponen-komponennya’sistem 

kontrol,klasifikasi robot dan konversi gerak dari robot pengebor 

serta macam-macam mesin bor.

pendukungnya
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METODELOGI PERANCANGANBAB III

Dalam bab ini Membahas mengenai analisis struktur desain dari

robot pelubang ini serta membahas berbagai komponen yang 

dibutuhkan untuk merancang robot pelubang ini dan membahas

Sistem kontrolnya menggunakan mikxokontroller AYR ATMEGA

8535.

HASIL PERANCANGAN DAN PENGUJIAN PROTOTIPEBAB IV

ROBOT PELUBANG PAPAN PCB.

Pada bab ini dibahas lebih lanjut mengenai cara keija perangkat

perangkat robot yang telah didownload program, hasil pelubangan

pada PCB，hasil program yang dibuat dan pengujian terhadap robot

yang dirancang.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisi kesimpulan dari hasil analisis dan saran-saran dalam 

pembuatan tugas akhir ini guna menyempumakan kekurangan 

dalam proses pembuatan robot ini.
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