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Robot manipulator atau sering disebut sebagai robot lengan memegang
peranan yang sangat penting dalam membantu pekerjaan manusia. Robot jenis ini
didesain  menyerupai lengan manusia dengan sifat fleksibel yang
memungkinkannya untuk melakukan berbagai tugas secara otomatis dan akurat.
Penelitian ini dilakukan untuk mengetahui pembuatan arm robot yang merupakan
prototipe robot manipulator yang memiliki 5 degree of freedom (DoF), guna
mengurangi keterbatasan orientasi end effector. Hal ini mencakup gerakan garis
non-linear atau lengkungan, termasuk jika diterapkan pada bidang horizontal dan
vertikal. Dari pergerakan robot manipulator akan diamati seberapa besar tingkat
error dari trayektory orde polinomial (lintasan end effector) pada beberapa garis
nonlinear atau lengkung. Menggunakan metode persamaan polinomial dengan titik
referensi berturut-turut adalah 2, 3, dan 4 titik maka ditemukan kurva trayektori
sebagai acuan pergerakan lengan robot. Selanjutnya dilakukannya inverse
kinematic untuk mendeskripsikan orientasi dan posisi end effector terhadap base.
Sehingga didapatkan kepresisian end effector dari hasil pengujian lengan robot 5
DoF di bidang horizontal dengan hasil terbaik adalah pada ordel, 10 titik. Yaitu
didapatkan nilai error berdasarkan selisih jarak pada masing-masing sumbu XY
secara berturut-turut sebesar 0,89cm; 0,98cm. Maka, dari data tersebut
menunjukkan bahwa kepresisian lengan robot memiliki selisih rata-rata 0,94cm.
Sementara pada bidang vertikal didapatkan hasil terbaik pada orde2, 10 titik. Yaitu
didapatkan nilai error berdasarkan selisih jarak pada masing-masing sumbu YZ
secara berturut-turut sebesar 0,67cm; 0,89cm. Maka, dari data tersebut
menunjukkan bahwa kepresisian lengan robot memiliki selisih rata-rata 0,78cm.
Dengan demikian, robot lengan dapat bergerak dengan presisi sesuai dengan jalur
lintasan yang diinginkan.

Kata Kunci : Robot Manipulator, Polinomial, inverse kinematic



SUMMARY

Muhamad Fitra Salam, Mechanical Engineering Study Program, Faculty of
Engineering, Lambung Mangkurat University, June 2024. Precision Analysis of 5
DoF Robot Arm Movement Trajectory Using Polynomial Interpolation Method in

Vertical and Horizontal Planes. Supervisor: Gunawan Rudi Cahyono, S.T., M.T.

Robot manipulators or often referred to as robot arms play a very important
role in helping human work. This type of robot is designed to resemble a human
arm with flexible properties that allow it to perform various tasks automatically
and accurately. This research was conducted to determine the manufacture of a
robot arm which is a prototype of a robot manipulator that has 5 degrees of freedom
(DoF), in order to reduce the limitations of end effector orientation. This includes
non-linear or curved line movements, including when applied to the horizontal and
vertical planes. From the movement of the robot manipulator, it will be observed
how much the error rate of the polynomial order trajectory (end effector trajectory)
on some nonlinear or curved lines. Using the polynomial equation method with
reference points of 2, 3, and 4 points respectively, a trajectory curve is found as a
reference for the movement of the robot arm. Furthermore, inverse kinematic is
done to describe the orientation and position of the end effector against the base.
So that the end effector precision is obtained from the results of testing the 5 DoF
robot arm in the horizontal plane with the best results being at orderl, 10 points.
That is, the error value based on the difference in distance on each XY axis is
0.89cm; 0.98cm. So, the data shows that the precision of the robot arm has an
average difference of 0.94cm. While in the vertical plane the best results are
obtained at order2, 10 points. That is, the error value based on the difference in
distance on each YZ axis is 0.67cm; 0.89cm. So, the data shows that the precision
of the robot arm has an average difference of 0.78cm. Thus, the robot arm can move
with precision according to the desired trajectory path.

Keywords: Robot Manipulator, Polynomial, inverse kinematic
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