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ABSTRAK 

 

MUHAMMAD ARIS. APLIKASI PENGENDALI TANGAN ROBOT 

BERBASIS KOMPUTER MENGGUNAKAN PPI 8255 MELALUI SLOT ISA. 

Pembimbing PITOYO YULIATMOJO dan MUHAMMAD YUSRO. 

 

Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui pergerakan motor servo standar 

yang dikendalikan oleh Personal Computer  (PC) sehingga dihasilkan pergerakan 

motor servo yang presisi sebesar 1800 berdasarkan pengiriman data pada komputer. 

Penelitian ini dilakukan di laboratorium fakultas teknik Universitas Negeri Jakarta 

pada bulan Februari-Juni 2010. Penelitian ini menggunakan metode eksperimen 

laboratorium. Pengujian dilakukan dengan melakukan pengukuran rangkaian 

pengendali dan pengukuran sinyal PWM (Pulse Width Modulation) menggunakan 

osciloscop pada input data motor servo.  

Adapun pengendalian dilakukan oleh Personal Computer (PC) menggunakan 

pemrograman Borland Delphi 7.0 melalui konektor Slot ISA yang tersedia pada Main 

Board dan tentunya menggunakan Peripheral bantu yaitu Programmable Peripheral 

Interface (PPI) 8255 yang berfungsi sebagai masukan dan keluaran data. Data yang 

disediakan berjumlah 24 bit (output) yang terdiri dari Port A, Port B dan Port C.  

Data (output) yang dikeluarkan PPI 8255 akan masuk ke driver motor sehingga motor 

dapat dikendalikan oleh PC.  

Proses perancangan dan pembuatan sistem terdiri dari beberapa langkah 

seperti perancangan dan pembuatan mekanik tangan robot, perancangan dan 

pembuatan rangkaian pengendali (driver motor DC, driver motor servo dan  power 

suply), percobaan rangkaian pada papan Protoboard, pembuatan PCB, pemasangan 

komponen, pengujian secara manual, pembuatan program kendali dan pengujian 

kendali tangan robot menggunakan komputer.   

Dari hasil pengujian didapat bahwa aplikasi tangan robot dapat digerakkan 

dan dikendalikan oleh komputer dengan pergerakan yang presisi pada motor servo 

dengan menyesuaikan proses pengendalian pada komputer dan aplikasi tangan robot  

telah dapat mengangkat bola golf seberat 45,93 gram.  
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