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ABSTRAK 

 

Robot manipulator secara praktis membantu manusia untuk memindahkan objek 

secara vertikal, horizontal, maupun rotasi. Robot ini umumnya dibagi menjadi 3 

komponen, yaitu lengan, base, dan gripper dengan penggerak motor servo. Tujuan 

dari penelitian ini adalah memperbaiki desain gripper robot manipulator 

sebelumnya agar mampu bergerak 2 Degree Of Freedom (DOF) dengan 

menambahkan 1 DOF yang terletak pada gripper robot, yang mana pada penelitian 

sebelumnya gripper robot manipulator hanya mampu bergerak 1 DOF. Selain itu, 

setelah dilakukan perhitungan menggunakan teori Von Misses, kemudian 

mendesain komponen 2D beserta assembly menggunakan software Autocad, 

selanjutnya mendesain komponen 3D dan assembly, membuat simulasi pergerakan 

gripper, serta melakukan pengujian kekuatan rangka gripper menggunakan aplikasi 

Autodesk Inventor yang berbasis FEM (Finite Element Methode) atau disebut juga 

metode eleme hingga. Akan dibuat juga alat berupa gripper robot yang nantinya 

akan di uji kelayakannya. Berdasarkan hasil perhitungan, tebal minimal link yang 

paling besar adalah 5,1 mm, untuk mempermudah dalam mencari plat serta dapat 

menghemat biaya, maka tebal seluruh plat di setiap link dibulatkan menjadi 6 mm. 

Dari hasil simulasi pergerakan, didapatkan bahwa gripper mampu bergerak 

membuka, mencapit dan rotasi, serta dari hasil simulasi Inventor didapatkan nilai 

tegangan Von mises sebesar 44,07 MPa, dengan perpindahan (Displacement) 

sebesar 0,1391 mm dan didapatkan juga nilai Safety factor = 3,58 ≥ 3,0. Sedangkan 

berdasarkan hasil uji kelayakan didapatkan bahwa gripper robot manipulator sudah 

layak. 

 

Kata kunci: Gripper, Robot Manipulator, DOF, Von Misses, Safety factor
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ABSTRACT 

 

Manipulator robots practically help humans to move objects vertikally, 

horizontally, or rotationally. This robot is generally divided into three components, 

namely arm, base, and gripper with servo motor drive. The purpose of this study is 

to improve the previous gripper robot manipulator design so that it can move 2 

Degree of Freedom (DOF) by adding 1 DOF located on the robot gripper, which 

in previous studies, the robot manipulator gripper was only able to move 1 DOF. 

In addition, after calculating using Von Misses theory, then design 2D components 

and their assembly using Autocad software, next design 3D components and 

assembly, simulate gripper movement, and test the gripper frame strength using 

Autodesk Inventor application based on FEM (Finite Element Method) or the finite 

element method. Will also make a tool in the form of a robot gripper which will 

later be tested for feasibility. Based on the calculation results, the minimum 

thickness of the most significant link is 5.1 mm. To make it easier to find plates and 

save costs, the thickness of all plates in each link is rounded up to 6 mm. From the 

results of the movement simulation, it is found that the gripper can move open, 

clamp and rotate, and from the Inventor simulation results, the Von mises stress 

value is 44.07 MPa, with a displacement of 0.1391 mm and the Safety factor Value 

= 3,58 > 3.0. Meanwhile, based on the results of the feasibility test, the gripper 

robot manipulator is feasible. 

 

Keywords:  Gripper, Manipulator robots, DOF, Von Misses, Safety factor
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