ABSTRAK

Perkembangan ilmu pengetahuan dan teknologi sekarang ini berlangsung
begitu pesat. Hal ini terlihat dari inovasi yang dihasilkan dan terjadinya interaksi
sosial antara teknologi dengan kehidupan masyarakat, yang menyebabkan
teknologi menjadi salah satu bagian dari kehidupan masyarakat. Dalam dunia
pekerjaan industri sekarang ini, tidak jarang manusia memindahkan benda dan
mendeteksi warna masih secara manual atau dengan menggunakan tenaga manusia.
Munculnya teknologi ini merupakan salah satu tuntutan dan kebutuhan dari
manusia yang menginginkan kemudahan dalam mengerjakan pekerjaan industri,

terutama dalam memindahkan barang dan mendeteksi warna.

Untuk mewujudkan keinginan tersebut, muncul invensi berupa lengan robot
yang dapat bekerja secara otomatis, Yyaitu dengan memindahkan barang
berdasarkan warna dari barang dan meletakkannya pada tempat yang telah
ditentukan. Tujuan dari pembuatan prototype lengan robot ini adalah untuk
membantu pengguna dalam mengerjakan pekerjaan industri, terutama dalam
pekerjaan memindahkan barang dan mendeteksi warna dari barang yang akan

dipindahkan.

Prototype Lengan Robot Pemindah Barang Dengan Modul Pendeteksi
Warna Menggunakan Mikrokontroler mempunyai tingkat keberhasilan 100%
dalam mendeteksi warna dan memindahkan kubus (merah, kuning, hijau dan biru),
terutama dalam ruangan dengan pencahayaan yang agak redup. Lengan robot yang
masih berbentuk prototype ini dapat dibuat dengan ukuran yang lebih besar atau
dapat dibuat sesuai sesuai kebutuhan, dan dapat digunakan dalam pekerjaan

industri.

Kata Kunci: Mikrokontroler, Sensor Warna, Lengan Robot.
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ABSTRACT

Science and technology development are happening so fast. This is
indicated by the numerous innovations and the emergence of social interactions
between the technology and social life, causing the former to be a part of the latter.
In the industry currently it is not uncommon for individuals to move objects and
detect color of the object manually or by utilizing human labor. Robotic technology
has become such a necessity to ease human work in some industry to automate

object movement from one place to another depending on object’s color difference.

This book explains the design of hardware and software to construct and
implement robotic arm prototype to move object into specific container depending

on object’s color using microcontroller.

The robotic arm has a successful rate of 100% in detecting and moving
four spesific color of cubic objects (red, yellow, green and blue), into each

corresponding container in a specific room condition with certain light intensity.

Keywords: Microcontroller, Color Sensor, Robot’s Arm.
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