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ABSTRAK

ROV merupakan sebuah robot bawah laut yang dikendalikan oleh operator,
untuk tetap dalam kondisi yang aman, pada saat wahana bekerja di lingkungan yang
berbahaya. Untuk menunjang kinerja robot tersebut maka muncul ide/gagasan untuk
membuat rancang bangun Gripper 2 Axis. Tujuan dalam proyek akhir ini yaitu
membuat desain Gripper 2 Axis, membuat rancang bangun perangkat keras, kemudian
menguji rancang bangun perangkat keras Gripper 2 Axis untuk Remotely Operated
Vehicle (ROV).

Dalam pembuatan rancang bangun gripper ini menggunakan metode Research
and Development. Pada metode yang di lakukan terhadap pembuatan proyek akhir ini
terdapat beberapa langkah mulai dari meneliti, merancang, memproduksi, kemudian
melakukan pengujian. Penelitian yang dilakukan yaitu mencari referensi terhadap
bentuk gripper yang akan di terapkan pada proyek akhir ini, setelah mendapatkan
referensi kemudian merancang rancang bangun perangkat keras yang di butuhkan pada
gripper 2 axis. Hasil dari rancangan tersebut kemudian dirakit seperti yang
direncanakan. Selanjutnya dilakukan pengujian terhadap gripper 2 axis tersebut.

Hasil dari pengujian unjuk kerja dari gripper 2 axis dapat disimpulkan bahwa
motor servo yang terdapat pada lengan dapat bergerak sebesar 90° dan motor servo
pada bagian pergelangan dapat berotasi 90° cw dan 90° ccw dari posisi 0 atau posisi
semula, kemudian pada motor servo gripper robot memiliki rentang maksimal sebesar
4.5 cm dengan kecepatan 2.5cm/s.

Kata kunci: ROV, gripper 2 axis, motor servo



Design and Development 2 Axis for Remotely Operated Vehicle (ROV)

Aldi Herjantono
Electrical Engineering, 16507134044

ABSTRACT

ROV is an underwater robot controlled by the operator, to remain in a safe
condition when the vehicle works in a dangerous environment. To support the
performance of the robot, ideas emerged to make the design of the Gripper 2 Axis. The
purpose of this final project is to design a Gripper 2 Axis, build a hardware design,
then test the design of the Gripper 2 Axis hardware for Underwater Robot (ROV).

The method to make the gripper design is using Research and Development
method. The method on making this final project there are several steps starting from
researching, designing, producing, then testing. The research that was carried out to
looking for references to the gripper shape that would be applied on this final project,
after getting a reference then designing the hardware design needed on the gripper 2
axis. The results of the design assembled as planned. Furthermore, the gripper 2 axis
Is tested.

The results of testing the performance of the gripper 2 axis can be concluded
that the servo motor on the arm can move at 90 ° and the servo motor on the wrist can
rotate 90° cw and 90° ccw from position 0 or original position, then in the servo motor
gripper the robot has a range a maximum of 4.5 cm at a speed of 2.5cm/s.

Keywords : ROV, gripper 2 axis, servo motor
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MOTTO

Selesaikanlah apa yang telah dimulai, apapun rintanganya.
Jadilah orang yang termotivasi bukan yang dimotivasi.
Belajarlah memahami jika hanya mengetahui orang bodoh pun bisa.
Jika berani lakukan, jika tidak tinggalkan.
Kita tidak boleh memandang suatu masalah hanya dari satu sudut pandang.
Your future is created by what you do today not tomorrow.
Karunia Allah yang paling lengkap adalah kehidupan yang didasarkan pada ilmu
pengetahuan. (Ali bin Abi Thalib)
Hidup memukul kepalamu dengan batu bata, tapi jangan kehilangan keyakinan.
(steve jobs)
The only way to do great work is to love what you do. (steve jobs)
IImupengetahuan tanpa agama lumpuh, agama tanpa ilmu pengetahuan buta. (albert

Einstein)
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