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“Barang siapa yang menempuh jalan menuju ilmu pengetahuan, pasti Allah menunjukkan jalan

menuju sorga. Sesungguhnya para penghuni  langit dan bumi serta ikan-ikan di lautan semua beristigfar

memohon ampunan bagi orang yang berilmu pengetahuan dan sesungguhnya mereka adalah pewaris nabi-

nabi.”  ( Abu Hurairah, r.a)

“Dan sesungguhnya kami ciptakan manusia selalu dalam kesukaran, namun Allah tidak

memberatkan seseorang diluar kemampuannya. Nantinya Allah akan mendatangkan kemudahan sesudah

kesukaran. Allah memberikan hikmah kepada siapa yang dikehendaki –Nya dan siapa yang diberi hikmah

sungguh ia telah diberi kebijaksanaan yang banyak.

Tak ada yang dapat mengambil pelajaran kecuali orang-orang yang berakal.” (QS. Al Baqarah :

155,200,269)

Puji syukur ku ucapkan kepadamu Ya Allah, Engkau telah menguatkan tekad dan hatiku tuk

melalui semua ujian dan cobaan dalam mewujudkan impian dan cita-citaku, walau sempat ku terjatuh dan

terjatuh  lagi namun ku mencoba tuk tetap bangun dan berdiri demi masa depan dan membahagiakan

orang-orang yang ku sayangi.

Kupersembahkan karya kecil ini untuk kedua orang tua ku, Ayahanda Drs. Taslim dan Ibunda

tercinta Dra. Asnimar Msi. dengan do’a beliau yang selalu mengiringi langkahku dan tidak pernah lelah

dalam memberikan semua yang terbaik untuk anakmu dari lahir sampai saat sekarang ini. Cinta dan Kasih

beliau tidak akan terbalas emas dan berlian. Untuk saat sekarang ananda hanya bisa berdo’a kepada

beliau, semoga Allah SWT selalu melindungi, menyayangi serta memberikan kelancaran dan kemudahan
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Teruntuk kedua adikku Farid Hadiatma dan Faisal Anshori jangan pernah menyerah menggapai

cita-cita dan berjuanglah merubah nasib dengan do’a dan usaha (semoga kelak apa yang kalian impikan

dapat tercapai). Serta ucapan terima kasih yang tak terhingga kepada semua keluarga yang telah

membantu baik dalam bentuk materi, moril, do’a dan sebagainya, semoga kita semua senantiasa

dilimpahkan rahmatNya dan karuniaNya serta kenikmatanNya.

To CV. Mitra Tech and Crew

Terimakasih yang tak terhingga untuk bapak Drs. Sayful Ason yang telah memberikan bantuan

dan support-nya baik dalam bentuk materil atau moril. Terima Kasih tak terhingga kepada bapak Anto
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ABSTRAK

Aulia Rusydi : Pembuatan Trainer Lengan Robot Penyortir Objek Berwarna
Berbasis Mikrokontroller Arduino UNO.
Jurusan Teknik Elektro (D3) Fakultas Teknik Universitas Negeri
Padang
Pembimbing : Irma Husnaini, ST, MT.

Robot merupakan salah satu alat bantu yang dalam kondisi tertentu sangat diperlukan
dalam industri. Terdapat kondisi tertentu dalam industri yang tidak mungkin ditangani oleh
manusia seperti kebutuhan akan akurasi yang tinggi, tenaga yang besar dan resiko yang tinggi.
Keadaan-keadaan ini dapat diatasi dengan robot, salah satunya yaitu robot dengan tipe lengan
atau lengan robot. Proyek akhir ini bertujuan untuk membuat trainer lengan robot penyortir objek
berwarna berbasis Arduino UNO.

Trainer lengan robot ini terdiri dari 6 motor servo yang berfungsi sebagai pemindah objek
berwarna. Objek yang digunakan berbentuk kubus dengan ukuran panjang, lebar dan tinggi
sebesar 4 cm. Sensor pendeteksi warna yang digunakan adalah TCS 3200 yang dapat menyortir 6
warna, yaitu merah, hijau, kuning, biru, merah muda (pink) dan biru muda (cyan). Untuk
mendeteksi objek pada trainer ini digunakan sensor proximity dan Arduino UNO sebagai
pengendali.

Lengan robot pemindah barang dengan deteksi warna pada proyek akhir ini mampu
memindahkan dan meletakan barang berdasarkan warnanya, yaitu warna merah, biru, biru muda,
hijau, kuning, dan merah muda pada drop area masing-masing berdasarkan warna objek
tersebut.

Kata kunci: Arduino UNO, Motor Servo, Sensor TCS3200, Belt Konveyor.
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KATA PENGANTAR

Puji syukur kehadirat Allah SWT Tuhan semesta alam, atas rahmat dan hidayah-Nya

sehingga proyek akhir dengan judul ““Pembuatan Trainer Lengan Robot Penyortir Objek

Berwarna Berbasis Mikrokontroller Arduino UNO” (Hardware). ini dapat selesai.

Pembuatan proyek akhir ini merupakan salah satu syarat untuk menyelesaikan pendidikan

program Diploma III Teknik Elektro di Fakultas Teknik Universitas Negeri Padang.

Penulis menyadari bahwa pelaksanaan pembuatan proyek akhir ini tidak akan dapat

berjalan sebagaimana mestinya tanpa adanya dukungna serta bantuan dari berbagai pihak. Untuk

itu penulis mengucapkan terimakasih kepada:

1. Kedua orang tua dan seluruh keluarga yang telah memberi dukungan penuh, baik

moril maupun materil.

2. Bapak Oriza Candra, ST, MT. Ketua Jurusan fakultas Teknik Elektro

3. Ibu Irma Husnaini, ST, MT. selaku dosen pembimbing proyek akhir ini yang telah

memberikan bimbingan dan pengarahan selama pengerjaan proyek akhir ini.

4. Ibu Hastuti, ST, MT. dan Bapak Ali Basrah Pulungan, ST, MT. selaku dosen

pengarah dan penguji pada proyek akhir ini.

5. Seluruh dosen, karyawan, serta teknisi labor dan bengkel di Jurusan Teknik Elektro

6. Seluruh teman-teman se-angkatan 2011 khususnya, dan seluruh mahasiswa Jurusan

Teknik Elektro pada umumnya, terimakasih atas dukungan dan bantuannya selama

ini.
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7. Bapak Syaiful, Bapak Anto, Bapak Ilham dan Bapak Jamal, serta rekan-rekan CV.

Mitra Tech International yang telah banyak membantu dalam penyelesaian Proyek

Akhir ini.

8. Serta pihak yang tidak dapat saya sebutkan satu persatu, yang telah membantu dari

awal sampai terselesaikanya proyek akhir ini

Penulis menyadari bahwa dalam pembuatan proyek akhir ini beserta penyusunan

laporaan ini masih jauh dari kesempurnaan. Oleh karena itu penulis mengharapkan saran dan

kritik yang membangun dari pembaca. Penulis juga berharap agar proyek akhir ini dapat

dimanfaatkan bagi para pembaca dan juga bagi pihak lainnya yang memerlukannya.

Padang, 2 Februari 2015

Penulis
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BAB I

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas kehidupan manusia

semakin tinggi. Saat ini perkembangan teknologi robotika telah mampu meningkatkan

kualitas maupun kuantitas produksi berbagai pabrik. Teknologi robotika juga telah

menjangkau sisi hiburan dan pendidikan bagi manusia.

Salah satu cara menambah tingkat kecerdasan sebuah robot adalah dengan

menambah sensor pada robot tersebut. Salah satu sudut teknologi robotika yang

digunakan dalam dunia industri yaitu “teknologi lengan robot” yang memiliki

kemampuan mengambil dan meletakkan suatu objek berdasarkan warna. Kemampuan

mengambil dan meletakkan suatu objek berdasarkan warna pada sebuah lengan robot

dengan cara menggunakan sensor warna.

Lengan robot dengan berbasis mikrokontroler pernah dibuat oleh Deri Furqon

(2009) dalam Proyek Akhirnya yang berjudul “Perancangan dan Pembuatan Kontrol

Lengan Robot Berbasis Mikrokontroler AT89S51”. Namun, masih terdapat permasalahan

dari lengan robot ini yaitu tingkat akurasi sudut putar yang masih rendah, karena pada robot

ini menggunakan motor DC standar berotasi rendah sebagai penggerak (aktuator) sehingga

membuat robot tidak fleksibel dalam bergerak, mekanik robot yang mudah patah dan tidak

adanya sensor untuk mendeteksi objek.
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Proyek Akhir yang kedua mengenai lengan robot dibuat oleh Sepriadi (2012) yang

berjudul “Perancangan dan Pembuatan Lengan Robot Pendeteksi dan Pemindah Barang

berbasis Mikrokontroler BASIC Stamp 2040”. Pada proyek akhir ini hanya menggunakan

sensor jarak Ping yang hanya dapat mendeteksi satu objek. Pada saat semua program telah

diesekusi dan robot kembali ke posisi stand by dengan keadaan tidak ada objek seringkali

sensor dapat mendeteksi objek lain, mekanik yang digunakan tidak tebal sehingga tidak

dapat bekerja dengan kokoh.

Adanya tuntutan industri untuk mengaplikasikan lengan robot, tentu ini

menjadikan sebuah keharusan bagi dunia pendidikan untuk menjadikan lengan robot

sebagai media pembelajaran atau media praktek. Faktor utama yang menyebabkan

kurangnya perhatian dunia pendidik untuk menjadikan lengan robot sebagai media

pembelajaran yaitu mahalnya harga satu set lengan robot yang mencapai puluhan juta

rupiah.

Berdasarkan kondisi dan permasalahan tersebut, maka dalam proyek akhir ini

dirancang dan dibuat lengan robot yang bisa dimanfaatkan sebagai media pembelajaran

atau media praktek. Lengan robot pada proyek akhir ini dirancang dan dibuat dengan

kemampuan memindahkan objek berwarna yang dibawa oleh konveyor menuju tempat

scanning warna untuk kemudian diletakan oleh robot sesuai dengan warna objek .

Penggerak (actuator) lengan robot tidak menggunakan servo disetiap titik

pergerakannya, melainkan pada perancangan ini lengan robot menggunakan empat servo,
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dan untuk sendi geraknya digantikan dengan tuas yang digerkan oleh servo. ini bertujuan

untuk memperhalus pergerakan robot dan menghemat penulisan program, agar proses

eksekusi program lebih cepat dan pergerakan robot lebih halus. Sementara mikrokontroler

yang digunakan adalah seri Arduino sebagai pusat  pengendali. Arduino adalah sebuah

flatform dari physical computing yang bersifat open source. Arduino bukan sekedar alat

pengembangan tetapi merupakan kombinasi dari hardware, bahasa pemograman dan

integrated development environment (IDE) yang canggih. IDE adalah software yang

sangat berperan untuk menulis program , meng-compile menjadi kode biner dan meng-

upload kedalam memory mikrokontroler.

Proyek akhir ini juga mendapat sponsor dari CV. Mitra Tech International.

sebuah perusahan yang bergerak dalam bidang pembuatan trainer dan modul pembelajaran

untuk jurusan teknik di SMK dan Universitas.

Sasaran dalam menciptakan alat ini adalah untuk dijadikan trainer yang dapat dijual

oleh CV. Mitra Tech International dan digunakan sebagai alat peraga pada Sekolah

Menengah Kejuruan (SMK), Khususnya jurusan Teknik Elektro.

Oleh sebab itu berdasarkan penjelasan diatas maka dirancang sebuah peralatan yang

diharapkan mampu menjadi nilai jual dan diproduksi sebagai alat peraga (trainer) yang

digunakan di Sekolah Menengan Kejuruan (SMK). Sehubungan  dengan rancangan

tersebut maka penulis membahas dan menuangkan dalam bentuk proyek akhir dengan judul

:
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“PEMBUATAN TRAINER LENGAN ROBOT PENYORTIR OBJEK BERWARNA

BERBASIS MIKROKONTROLLER ARDUINO UNO“. Dalam pembuatannya terdiri

dari bagian program (perangkat lunak atau software) dan bagian pembuatan alat (perangkat

keras atau hardware). Karena luasnya cakupan pembahasan proyek akhir ini, maka penulis

membatasi hanya pada pembuatan perangkat kerasnya (Hardware) saja. Sedangkan untuk

perancangan perangkat lunaknya (Software) dibahas oleh Wirawan Adnan.

B. Batasan Masalah

Pembuatan tugas akhir ini penulis membatasi masalah yang akan dihadapi agar

tidak meluasnya pembahasan-pembahasan yang timbul. Batasan masalah dalam pembuatan

tugas akhir ini diantaranya :

1. Merancang dan membuat trainer lengan robot, serta Konveyor dan sensor warna

TCS3200 sebagai penyortir warna dengan menggunakan Arduino Uno sebagai

mikrokontroller.

2. Merancang dan membuat Trainer Lengan Robot, Landasan Penggerak Lengan

Robot (Free Mover), Bahu dan Jari Jepit Robot menggunakan 4 Motor Servo.

3. Untuk bagian software akan dibahas oleh Wirawan Adnan.
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C. Tujuan

Tujuan yang hendak dicapai pada proyek akhir ini adalah membuat trainer lengan

robot dan menggunakan mikrokontroler Arduino UNO sebagai alat kontrol dalam

pembuatan lengan robot dan dapat menerapkan penggunaan sensor warna TCS3200 yang

dapat memisahkan objek sesuai dengan warna serta menggunakan konveyor sebagai media

transfer objek menuju take area pada pembuatan Trainer Lengan Robot.

D. Manfaat

Manfaat yang tercapai dengan adanya alat tersebut adalah :

1. Bagi penulis sendiri, dapat memberikan gambaran mengenai salah satu aplikasi

mikrokontroler dalam banyak hal tidak terbatas pada satu aplikasi saja.

2. Alat yang penulis rancang dapat menjadi nilai jual dan digunakan sebagai

trainer di Sekolah Menengah Kejuruan, khususnya jurusan Teknik Elektro.

3. Bagi Universitas Negeri Padang (UNP), menambah referensi bagi para

mahasiswa dalam rangka memperluas wawasan mahasiswa terhadap dunia

robotik khususnya lengan robot penyortir dan pemindah objek.
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