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ABSTRAK

Universal Robot Gripper merupakan sebuah Gripper robot yang digunakan
untuk melakukan pick and place benda kerja. Universal robot gripper memiliki
tujuan agar dapat digunakan pada berbagai macam robot dan dapat dikontrol
melalui teach pendant masing-masing robot tanpa melakukan banyak penyesuaian
jika dibandingkan dengan gripper yang ada di pasaran.

Dalam pengerjaan Universal Robot Gripper ini penulis harus menentukan
jenis komunikasi dan komponen elektrikal yang tepat pada masing masing robot
agar power supply yang disediakan oleh arm robot mengeluarkan tegangan yang
sesuai dengan spesifikasi masing-masing robot. Digunakan motor servo MG995
sebagai actuator untuk menggerakan finger dari Universal Robot Gripper yang
diatur menggunakan microcontroller berupa Arduino Uno Wi-fi. Untuk komunikasi
arm robot UR5e dengan Arduino melalui connector 8-pin yang ada pada flage arm
robot. Pada arm robot Yaskawa MH5 akan menggunakan metode komunikasi
melalui controller box yang tersedia. Variabel pada robot yang akan digunakan
antara lain : Internal Power supply sebagai power untuk memberi tegangan pada
Arduino dan juga motor servo MG995. Digital Output robot sebagai sinyal
masukan pada Arduino. Potensiometer juga digunakan sebagai sensor pengaturan
posisi dari motor servo dengan tujuan mengoptimalkan cara kerja gripper.

Hasil proyek akhir ini yaitu Universal Robot Gripper dapat digunakan pada
Yaskawa MH5 dan UR5e menggunakan komponen elektrik yang sudah ditentukan
dan dapat dikendalikan melalui teach pendant Yaskawa DX-100 dan teach pendant
URb5e tanpa melakukan banyak penyesuaian, dengan presentase keberhasilan

mencekam benda kerja mencapai 100% dalam 60 kali percobaan.

Kata Kunci : Connector 8-pin, Controller Box, Motor Servo.



ABSTRACT

Universal Robot Gripper is a gripper robot used to pick up and place
workpieces. The author of the universal robot has the goal of being able to be used
on a wide variety of robots and can be controlled through the teaching pendant of
each robot without making many adjustments when compared to the grippers on
the market.

In working on this Universal Robot Gripper, the author must determine the
right type of communication and electrical components on each robot so that the
power supply provided by the robotic arm releases voltage according to the
specifications of each robot. The MG995 servo motor is used as an actuator to move
the fingers of the Universal Robot Gripper which is arranged using a
microcontroller in the form of an Arduino Uno Wi-fi. For communication of the
UR5e robotic arm with Arduino through an 8-pin connector on the robotic arm
flage. The Yaskawa MH5 robotic arm will use the method of communication
through the available controller box. Variables in the robot that will be used
include: Internal Power supply as power to apply voltage to arduino and also
mg995 servo motor. Robot Digital Output as an input signal on the Arduino. The
potentiometer is also used as a servo motor positioning sensor with the aim of
optimizing the workings of the gripper.

The result of this final project is that the Universal Robot Gripper can be
used on the Yaskawa MH5 and UR5e using predetermined electrical components
and can be controlled through the Yaskawa DX-100 teaching pendant and the UR5e
teaching pendant without making many adjustments, with the percentage of success

of gripping the workpiece reaching 100% in 60 experiments.

Keywords : 8-pin connector, Controller Box, Servo Motor.
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BAB I
PENDAHULUAN
1.1 Tujuan

Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai berikut:
1. Menentukan komponen yang tepat agar bisa digunakan pada arm robot UR5e dan
Yaskawa Motoman MH5.
2. Mengintegrasikan Universal Robot Gripper dengan arm robot Yaskawa Motoman
MH5-DX100 dan UR5e.
3. Membuat gripper yang membutuhkan sedikit penyesuaian untuk dapat diintegrasikan
dengan robot Yaskawa MH5 dan URb5e.

1.2 Teknologi
Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:
1. Proses : Microcontroller — Arduino Uno WiFi
Perangkat keras :
1. Motor Servo : MG995
2. DC Step down > a. MP1584
b. XL 4015
Potensio : A plus 10K ohm
Connector CB 4-pin
Connector m8 8-pin
Pin header male
Pin header female
Heatshrink

© ®© N o g &~ W

Spiral kabel
10. Kabel jumper

Perangkat lunak :
1. EAGLE7.1

2. Auto CAD 2019

3. Arduino IDE 1.8.19

4. Solidworks 2020

5. Oracle Virtualbox 6.1.32

6. Eclipse IDE



