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ABSTRAK

APLIKASI JOYSTICK SEBAGAI PENGENDALI ARAH GERAK
MOTOR DC PLENETARY GEAR DENGAN 4 ARAH PADA ROBOT
MANUAL PENGANGKAT DAN PEMINDAH BARANG

FERLI YUNIKO

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, bak
menggunakan pengawasan dan kendali manusia secara manual, ataupun
menggunakan program (kecerdasan buatan) secara otomatis. Laporan akhir ini
bertujuan untuk menganalisa mekanisme kerja dari sebuah pengendali arah gerak
motor pada robot pengangkat dan pemindah barang. Joystick merupakan alat
pengendali robot manual yang banyak digunakan karena dengan hanya
menggerakkan tuas pada joystick kita bisa mengatur arah gerak robot manual ke
arah yang diinginkan operator. Sistem kerja robot pengangkat dan pemindah
barang ini tidak hanya menggunakan joystick sebagai pengendali, tetapi ada
perangkat lain yang berperan aktif seperti Smart Peripheral Converter (SPC),
driver motor dc, motor dc plenery gear dan roda mecanum, rangkaian proses
pengendalian tersebut adalah joystick akan menterjemahkan perintah gerakan tuas
dari operator dan mengirim sinyal pengendalian ke SPC, SPC akan mengolah data
tersebut dan akan mengirimkan sinyal kendali arah gerak motor ke driver motor
dc, dan driver motor akan menggerakan motor dc Plenetary gear, sesuai dengan
perintah dari SPC, untuk menerjemahkan arah gerak motor dc ke dalam gerakan
robot, motor dc dibantu oleh roda mecanum. Dengan menggunakan kombinasi
arah gerak motor dc yang terhubung ke roda mecanum maka robot pengangkat
dan pemindah barang bisa bergerak secara mobile ke berbagal arah.

Kata kunci : Robot,Joystick,Smart Peripheral Converter (SPC),Driver motor,
Roda Mecanum



ABSTRACT

APPLICATION JOYSTICK ASMOTION CONTROL DIRECTION OF
MOTOR DC PLENETARY GEARWITH 4 DIRECTION ON THE MANUAL
ROBOT LIFTER AND TRANSFER GOODS

FERLI YUNIKO

Robot is a mechanical device that can perform physical tasks, either using human
supervision and control manually, or using a program (artificial intelligence)
automatically. Thisfinal report aims to analyze working mechanism of controller
the direction movement of a motors on a robot lifter and transfer of goods.
Joystick is a controller that mostly used on manual robot because just by moving
the the levers on the joystick we can adjust the direction of the manual robot as
opreator desired direction. working system of the robot lifting and transfer of
goods not only use the joystick as a controller, but there are other devices that
take an active role such as Peripheral Smart Converter (SPC), driver dc motors,
dc motors plenery gear, and mecanum wheels, wherein the control circuit process
isjoystick will translate commands from the operator and sent a signal control to
the SPC, SPC will process the data and sends a control signal direction of motors
to a dc motor driver and motors driver will drive the dc motor Plenetary geaer, in
accordance with the command of the SPC, to trandlate the direction of a dc motor
into the robot movement, dc motor supported by mecanum wheels. By using a
combination movement direction dc motors that is connected to the wheels
mecanum the lifter and transfer of goods robot can move mobilly in different
directions.

Keywords : Robot,Joystick,Smart Peripheral Converter (SPC),Driver motor,
MecanumWheel
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