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ANALISA KEMAMPUAN SILINDER PNEUMATIK DOUBLE ACTING
UNTUK MENGANGKAT BEBAN PADA ALAT LENGAN ROBOT
BERBASIS PLC

ABSTRAK

Dady Muda Guswara?, | Komang Astana Widi?, Tutut Nani Prihatmi®
Program Studi Teknik Mesin S1, Fakultas Teknologi Industri
Institut Teknologi Nasional Malang, Jin. Raya Karanglo Km. 2 Malang, Indonesia
guswaradadyl47@gmail.com

Teknologi pada bidang industri menuntut manusia untuk meningkatkan kualitas dan kemampuan
dari alat bantu yang telah ada, baik yang masih manual maupun yang sudah serba otomatis. Sehingga
dengan adanya peningkatan pada alat bantu tersebut diharapkan akan dapat meningkatkan pula
kualitas,kuantitas dan peningkatan efisiensi waktu dari suatu produk yang dihasilkan. Pengendalian
alat kerja di bidang industri berkembang dengan pesat seiring dengan kemajuan teknologi dibidang
automasi. Programmable Logic Controller (PLC) sebagai salah satu peralatan kendali yang banyak
digunakan di industri. Alat Lengan Robot ini dikendalikan oleh PLC. Pada alat lengan robot ini
menggunakan silinder kerja ganda (Double Acting Pneumatic) Proses awal untuk mengetahui
kemampuan silinder pneumatik adalah dengan memberi beban sebesar 3,5 kg, 4,7 kg, 5 kg dan 6 kg
yang akan dicengkram oleh gripper dan kemudian akan diangkat oleh lengan robot. Proses
selanjutnya adalah menghitung daya tekan pada piston, gaya efektif piston, konsumsi udara piston,
debit kompresor, serta daya kompresor. Proses akhir nya adalah dengan menganalisa hasil
perhitungan yang telah didapat. Dari hasil perhitungan dari 4 massa benda, didapat hasil bahwa
silinder pneumatik yang terdapat pada lengan robot tidak bisa mengangkat beban sebesar 6 kg.
Sebab, pada perhitungan gaya tekan maksimal piston adalah sebesar 49,05 N. sedangkan jika Kita
beri beban sebesar 6 kg, maka gaya tekan piston adalah sebesar 58,86 N. sehingga piston tidak
mampu untuk menggangkat beban.

Kata Kunci: Programmable logic controller, Double Acting Pneumatic, Lengan Robot

ABSTRACT

Industrial technology requires people to improve the quality and ability of existing assistive or
automated. It is hoped that improving the quality, quantity and time efficiency of a given product
will result. Controling industrial tools is growing rapidly as technology advances in the industry
automation. Programmable logic control (PLC) is one of the most widely used control tools in the
industry. This robotic arm is controlled by the PLC. On the robot’s arrm, it uses a double acting
pneumatic. An early process of knowing the ability of the pneumatic cylinder is to put a weight of
3,5 kg, 4,7 kg, 5 kg, and 6 kg which will be choked by gripper and then lift by the robot arm. The
next process involves calculating the power of pistons, effective pistons, compressional air
consumption, and compressor power. The final process is to analyze the results. From the
calculation of four mass of objects, the result is that the pneumatic cylinder on robot’s arm cannot
lift as much as 6 kg. Because, the maximum amount of pressure on the piston is 49,05 N, and if we
put a weight of 6 kg, and the pressure on the piston was 58,86 and so the piston was not capable of
carrying loads.

Keywords: Programmable logic controller, Double acting pneumatic, Robotics arm
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