ROBOTIKA INDUSTRI (MIDTEST)
                   
                            75 menit OPEN BOOK
NAMA:________________________________No. STAMBUK: _____________

[image: image1.bmp]Kerjakan semua soal pada tempat yang disediakan, jika tidak cukup gunakan halaman sebaliknya

1. Terangkan dengan jelas perbedaan antara pengertian ROBOT yang dipahami oleh masyarakat awam dan pengertian ROBOT dalam dunia INDUSTRI. (10 point)

2. Sebutkan dan terangkan dengan singkat 4 (empat) type kendali robot ! (20 point)

3. 
.
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Suatu lengan robot pada awalnya berada pada posisi seperti gambar di samping ini. Selanjutnya, motor M2 diperintahkan untuk memutar lengan robot L2 sehingga posisi akhir end-effector pada titik P(5,yP). Tentukan yP dan sudut perputaran 2 jika lengan robot L1 tetap diam pada posisi semula (motor M1 tidak berputar). Diketahui: L1 = L2 = 5 cm (40 point)
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Suatu lengan robot dimodelkan dengan dua integrator yang tersusun seri digunakan untuk mengangkat Massa M 10 kg. Sensor posisi dan sensor kecepatan digunakan untuk sistem kendali dengan umpan-balik peubah keadaan. Tentukan K1 dan K2 sehingga sistem kendali lengan robot ini memiliki nisbah redaman  = 1 dan frekuensi alamiah tak teredam n = 0.2 rad/sec (30 point)
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KERJAKAN TERLEBIH DAHULU SOAL YANG MUDAH, TAPI POINT-NYA BESAR!


