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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Pengenalan

Kebanyakan robot direka untuk mengurangkan beban kerja manusia. Ia
digunakan bagi membantu manusia melaksanakn tugas-tugas yang sukar, bahaya,
dan membosankan. Istimewanya robot direka dan dicipta untuk melakukan tugasan
yang agak rumit dengan lebih efektif. Tugas-tugas yang dilakukan ini menjadikannya
sebagai alat yang sangat bernilai dalam sektor perindustrian. Robot kini bukan sahaja
terdapat di sektor perindustrian tapi mula popular di sektor pasaran pengguna, di
mana fungsinya memberikan banyak manfaat kepada kerja-kerja rumah. Spesifikasi
peranti robot lebih tertumpu kepada peranan robot tersebut. Sama ada sebagai
pencengkam, pemutar, atau sebagainya. Penghujung adalah salah satu peranti
mekanikal yang terdapat pada robot, biasanya pada hujung lengan robot. Penghujung
lazimnya merujuk kepada pencengkam, yang mana berperanan sebagai pengantara
antara robot dan persekitarannya. Pencengkam biasanya digunakan untuk
mencengkam dan melepas objek ketika robot beroperasi. Ringkasnya, robot adalah
mesin yang telah diaturkan untuk melakukan pelbagai tugasan yang lazimnya
melibatkan perpindahan dan pengawalan objek. Robot boleh dikategorikan dari jenis
yang ringkas kepada yang lebih kompleks. Pencengkam robot lazimnya dikelaskan
mengikut mekanisme pencengkam tersebut. Jenis- jenis pencengkam termasuklah
Jjenis bersudut, selari, vakum, pengumpul, bermagnet, jejarum dan pengembangan.
Cengkaman objek kebanyakannya memerlukan objek tersebut berada ditengah-
tengah pencengkam. Inilah dikatan cengkaman segerak, manakala cengkaman tidak
segerak merujuk kepada cengkaman yang tidek memerlukan objek berada di tengah-
tengah pencengkam.



1.2 Objektif

e Membangunkan sebuah lengan robot. Namun lebih tertumpu kepada
pencengkam robot.

¢ Merckabentuk pencengkam yang boleh mencengkam objek silinder.

e Mercka bentuk pencengkam yang boleh mengangkat dan melepaskan beban.

1.3 Skop Projek

Skop projek ini fokus pada pembangunan pencengkam robot yang mampu
mencengkam objek berbentuk silinder dengan beban maksimum lkg. Konsepnya
adalah seperti pergerakan jari manusia yang bersendi yang mana membolehkan
pencengkam robot menyelaras sendiri pergerakannya kepada sudut dan bentuk objek
tanpa memerlukan strategi kawalan yang rumit ataupun jumlah pengesan yang
banyak. Bilangan peranti penggerak lazimnya ditentukan oleh darjah kebebasan.
Semakin banyak bilangan penggerak bermakna semakin tinggi keserbabolehannya,
namun demikian, ia biasanya meningkat juga dari segi saiz, kos, berat dan
kompleksitinya. Dalam projek ini, motor servo digunakan sebagai penggerak dan
pengawal mikro jenis PIC16F877A sebagai penetap aturcara robot.

1.4 Penyataan Masalah

Pencengkam yang sedia ada di pasaran lazimnya terhad kepada beban-beban
tertentu dan terhad fungsinya. Contohnya pencengkam untuk objek bersegi, terhad
kepada objek yang berpermukaan rata. Pencengkam melengkung pula hanya khusus
untuk permukaan membulat dan biasanya khusus pada satu-satu saiz tertentu. Selain
itu, ketepatan dalam cengkaman juga kurang memuaskan. Lazimnya berlaku kerana
saiz pencengkam yang telah tetap dan tidak mampu diubah untuk dipadankan dengan
objek yang ingin dicengkam secara tepat.



BAB2

KAJIAN LITERATUR

Bab ini merangkumi keseluruhan kajian asas projek contohnya kajian
mengenai pengawal dan pengaturcara. Juga mengenai kajian ke atas robot
pencengkam yang sedia ada. Kajian ini dilakukan bagi mengenalpasti sebarang
masalah yang mungkin dihadapi dalam pelaksanaan projek ini.

2.1  Kajiselidik projek

Hos p
komputer .| Pengawal mikro Motor
PIC16F877A servo
Aturcara
robot

Rajah 2.1 Sistem umum pelaksanaan projek

Rajah 2.1 di atas menunjukkan keseluruhan bahagian-bahagian utama yang
terdapat dalam sistem sepanjang pelaksanaan projek. Hos komputer berfungsi
sebagai pengantaramuka bagi operator (manusia) untuk mengawal dan
mengendalikan sistem robot. Di sinilah biasanya kita mencipta aturcara robot dan
melaksanakan aturcara terhadap robot. Sebarang pengubahsuaian ke atas aturcara



pada masa akan datang boleh dilakukan di sini. Aturcara tersebut kemudiannya
dihantar kepada pengawal mikro. Pengawal mikro akan mengawal pergerakan motor
servo ataupun keluaran lain berdasarkan aturcara yang telah ditetapkan.

Pengawal mikro adalah bahagian yang amat penting dalam projek ini. Ia
bertindak sebagai otak sistem. Aturcara yang telah dibangunkan akan diproses di sini
sebelum dihantar kepada penggerak. Ia memproses kesemua data masukan daripada
hos komputer dan daripada kesalahan suap balik, dan melengkapkan kembali
keluaran yang sesuai berdasarkan kepada turutan dan aturcara yang telah ditetapkan
oleh pengguna. Dalam sistem masukan, bahagian pengawal untuk sistem ini dikawal
oleh PIC16F877A. Walaupun menggunakan pengawal mikro PIC16F877A,
aturcaranya mudah ditetapkan, dan mudah untuk dikenalpasti, sesetengah masalah
perlu dipertimbangkan dan berkait dengan bahagian lain pada robot.

Dalam projek ini, motor servo amat penting sebagai peranti penggerak yang
diaplikasi pada robot. Motor servo bertindak memacu pergerakan robot. Motor servo
itu sendiri terdiri daripada sebuah kotak hitam yang mengandungi motor, kotak
rodasawat dan pentafsir kod elektronik. Tiga wayar masuk ke kotak; 5V, kebumi,
dan isyarat. Kesemua data isyarat akan mengawal gerakan motor servo, bergantung
kepada aturcara yang telah ditetapkan oleh pengguna. Setiap motor servo yang
digunakan menghubungkan bahagian badan utama lengan robot dan pencengkam.
Terdapat pelbagai syarikat yang mengeluarkan motor servo antaranya Airtronics,
Cirrus, FMA Direct, Futaba, Hitec, JR, Ko Propo, Multiplex, Tower Hobbies.



2.2  Pencengkam Robot Berpusat

Pencengkam robot berpusat seperti pada Rajah 2.2 terdiri daripada satu darjah
kebebasan mekanikal dan pencengkam jenis putaran bagi mencengkam bahagian
silinder. Ia terdiri daripada dua siri planar sambungan 4-bar, sepasang pencengkam
penghubung simetrik, 2 pengawal gelinciran dan satu motor DC dengan peranti
aruhan kitaran. Apabila cengkaman dilakukan pada bahagian silinder yang berbeza
saiz, pencengkam akan memastikan kedudukan perentas berpusat pada pencengkam
tetap kekal pada tempatnya. Pencengkam ini mempunyai struktur yang ringkas dan
agak ringan berbanding pencengkam lain dengan berat hanya 0.6kg. Struktur
binaannya terdiri daripada aluminium aloi, besi karbon dan gangsa. Oleh itu, ia
sangat mudah dibina dan senang digunakan. Pencengkam ini mampu mencengkam
silinder pada pelbagai saiz. Bukaan pencengkamnya adalah A36~80mm
(A1.42~3.15in) dan daya tekanan adalah 5kg (11Lbs). Menggunakan motor dc
sebagai pemacu supaya pergerakannya lebih lancar. Juga mempunyai ketepatan
posisi dan kepersisan cengkaman yang baik. Tetapi ianya terhad untuk objek
berbentuk silinder sahaja.

Rajah 2.2 Pencengkam Robot Berpusat



2.3  Robot Silinder

Robot silinder seperti yang ditunjukkan pada Rajah 2.3 mempunyai tiga
penghubung, yang mana menghasilkan ruang kerja berbentuk silinder.
Penghujungnya tidak disertakan disini. Ia boleh disambung kepada sebarang jenis
penghujung.

=

Rajah 2.3 Robot Silinder

Pandangan pergerakannya diringkaskan seperti Rajah 2.4:-
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Rajah 2.4 Garis panduan robot silinder



2.4  Robot Rhino

Robot lengan seperti yang ditunjukkan pada Rajah 2.5, amat popular di
kalangan para pendidik. Ia mempunyai 5 darjah kebebasan dan sesuai untuk pelajar
di peringkat tinggi belajar sebagai permulaan. Dibina daripada aluminium nipis
setebal 0.125 inci dan 0.250 inci. Digerakkan oleh 6 PMDC motor servo dengan roda
sawat dalaman dan pengekod tambahan. Posisi permulaannya menjadi suis mikro
kepada semua gerakan. Sangat mudah untuk diservis dan dibaiki. Spesifikasinya

boleh dirujuk pada Jadual 2.1.

Model
Applications

Configuration

Drives

Controller

Payload

Speed (Gripper)
Speed (Axes)

Repeatability

Weight

Reach

Work Envelope

Jadual 2.1 Spesifikasi Robot Rhino

XR-3 Robot Arm

Education, training, research

5 Axes plus gripper
All axes completely independent

All axes can be controlled simultaneously

Six PMDC servo motors with integral gearboxes and

incremental optical encoders

Mark 11 or Mark 1V controller from Rhino (optional)

2.2 pounds (1 kilograms)

1 second to open; 2 seconds to close
40 degrees per second

0.157 inches at full extension

16 pounds (7.3 kg) without base; base is 10 pounds (4.5
kg)

24 inches from center of waist to finger tips

Motor "F" Body Rotation - 350 degrees
Motor "E" Shoulder Rotation - 210 degrees
Motor "D" Elbow Rotation - 265 degrees
Motor "C" Wrist Rotation - 310 degrees



Motor "B" Gripper Rotation - +/- 7 revolutions

Standard Gripper 1-1/4 inch (31.7 mm) opening for position 1
2-1/2 inch (63.5 mmy) opening for position 2

End Effector Long finger attachment
Options Triple finger attachment
Narrow finger attachment
Clam shell finger attachment
Shovel attachment
Moto Dremel hand
Rhino writer hand
Vacuum finger attachment
End effector package (includes above)

Accessories Rotary carousel
Tilting rotary carousel
X-Y table
Belt conveyor
Slide base
Experimental motor kits
Support hardware kit

Software for PC  RoboTalk robot control language
Kernel control language

Nota : Tulisan dalam ifalic diambil terus dari helaian data Robot Rhino



Rajah 2.5 Robot Rhino

25  Produk Pencengkam Robot

Di pasaran kini terdapat pelbagai jenis produk pencengkam yang telah
mempunyai pelbagai bentuk dan saiz. Juga mempunyai pelbagai peranan yang
berbeza. Rajah 2.6 menunjukkan contoh produk pencengkam yang telah diubahsuai
supaya dapat melakukan cengkaman yang lebih mantap pada dinding dengan silinder
udara yang pendek. Dalam kes ini, sedikit perubahan dilakukan seperti penambahan
jejari dan ubahsuaian pada rekabentuk asal pencengkam.

Rajah 2.6 Produk pencengkam

Rajah 2.7 menunjukkan aplikasi pencengkam pada dinding. Disini
ditunjukkan perbezaan cengkaman pencengkam yang asal dengan pencengkam yang
telah diubahsuai.



APPLICATION - ROBOT GRIPPER PRODUCTS
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Rajah 2.7 Aplikasi pencengkam robot
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