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ABSTRAK

Wirawan Adnan       : Pembuatan Trainer Lengan Robot Penyortir Objek
Berwarna Berbasis Mikrokontroler Arduino Uno.
Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik Universitas
Negeri Padang
Pembimbing : Hastuti, ST, MT.

Upaya untuk memenuhi tuntutan industri untuk mengaplikasikan lengan
robot, tentu ini menjadikan sebuah keharusan bagi dunia pendidikan untuk
menjadikan lengan robot sebagai media pembelajaran atau media praktek. Dengan
tujuan bisa menambahkan kecerdasan robot untuk menyelesaikan tugas yang
diberikan dan memngurangi kesalahan yang  dilakukan saat prosses
dilaksanankan.

Konstruksi lengan robot untuk proyek akhir ini, dirancang penggerak (actuator)
lengan robot tidak menggunakan servo disetiap titik DOF (degree of freedom),
melainkan untuk perancangan lengan robot menggunakan empat servo, dan sendi
geraknya digantikan dengan tuas yang digerakan servo. Sebagai kontroler utama
lengan robot ini menggunakan Arduino Uno. Sensor yang digunakan dalam
mendeteksi benda berwarna adalah sensor TCS3200 dan dua buah sensor
Proxymity sebagai pendeteksi objek di antrian dan di scanning area. Penggunaan
dua jenis sensor ini adalah untuk mendeteksi adanya objek dan membaca nilai
warna objek. Lengan robot ini akan mendeteksi warna setelah objek yang dibawa
konveyor sampai di scanning area. Jika warna telah dikenali, maka robot akan
mengankut objek dan meletakannya di drop area yang sesuai dengan warna yang
dibawa. Robot memiliki kemampuan untuk mengenali enam jenis warna yaitu
merah, hijau, biru, biru muda (cyan), merah muda (pink), kuning.

Berdasarkan hasil pengujian lengan robot, robot mampu mendeteksi objek yang
berada di antrian objek dan membawa satu-persatu objek dengan konveyor
menuju scanning area kemudian memindahkan objek tersebut ke drop area
berdasarkan warna objek yang telah dikenali.

Kata kunci: Sensor TCS3200, Arduino Uno, Ardunio IDE, Motor Servo, Scanning
Area, Drop Area.
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BAB I

PENDAHULUAN

A. Latar belakang

Perkembangan teknologi robotika telah membuat kualitas kehidupan

manusia jauh lebih tinggi. Teknologi robotika sangat membantu untuk

meningkatkan kualitas dan kuantitas produksi berbagai pabrik. Salah satu

penerapan teknologi robotika  dalam dunia industri adalah pemakaian lengan

robot.

Lengan robot banyak digunakan untuk industri maupun dalam kehidupan

sehari-hari. Lengan robot berfungsi untuk melakukan pekerjaan yang memerlukan

gerakan dan peletakan pada sudut atau lokasi yang   bervariasi. Dengan

penambahan sensor-sensor tertentu akan menambah kecerdasan dan kemampuan

robot untuk mengatasi masalah yang terjadi dalam suatu sistem.

Lengan robot dalam perancangan proyek akhir ini dilengkapi dengan tiga

sensor sebagai pendukung kinerja robot. Lengan robot dirancang memiliki

kemapuan untuk mendeteksi adanya antrian objek yang akan diproses dan

membawa objek berwarna dengan konveyor menuju tempat scanning warna untuk

kemudian diletakan oleh robot di drop area yang sesuai dengan warna objek .

Lengan robot berbasis mikrokontroler pernah dibuat  oleh  Deri Furqon

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

Kontrol Lengan Robot Berbasis Mikrokontroler AT89S51”. Namun, masih

1
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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.

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”. Proyek akhir ini

hanya menggunakan sensor jarak Ping yang hanya dapat mendeteksi satu objek.

Pada saat semua program telah dieksekusi 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.

Konstruksi lengan robot untuk proyek akhir ini, akan dirancang penggerak

(actuator) lengan robot tidak menggunakan servo disetiap titik DOF (degree of

freedom), melainkan untuk perancangan lengan robot menggunakan empat servo,

dan sendi geraknya digantikan dengan tuas yang digerakan servo. Perancangan

bertujuan untuk memperhalus pergerakan robot, menghemat penulisan program,

dan pergerakan robot lebih halus.

Rancangan area simulasi untuk proyek akhir ini menggunakan konveyor

sebagai pembawa objek ke area scanning prossesing, konsep perancangan

bertujuan untuk merealisasikan sistem prosesing  unit yang  telah diterpakan

didunia industri, bertujuan untuk mengurangi campur tangan manusia dalam
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prosseing objek. Konsepnya, objek akan diletakan pada tempat penumpukan, dan

kemudian akan dibawa satu-persatu oleh konveyor ke area scanning prossesing,

kemudian dipindahkan oleh lengan robot ke drop area yang sesuai dengan warna

objek.

Mikrokontroler yang digunakan adalah seri Arduino sebagai pusat

pengendali. Arduino adalah sebuah flatform dari physical computing yang bersifat

open soure, kompitabel dan praktis untuk pemakaian. 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 memori mikrokontroler. Struktur bahasa

pemrograman yang digunakan dalam arduino IDE adalah struktur bahasa C++.

Perancangan papan panel untuk trainer bertujuan untuk mempermudah

dalam pemakaian dan mensimulasikan program yang dibuat, dan juga membantu

pelajar untuk memahami prinsip kerja dari masing-masing komponen yang

digunakan. Pengerjaan proyek akhir lengan robot untuk pemisah objek berwarna

bekerjasama dengan perusahaan CV. Mitra Tech International. Perusahan yang

bergerak dalam bidang pembuatan trainer dan modul pembelajaran untuk jurusan

teknik di SMK dan Universitas. Berdasarkan penjelasan yang telah disampaikan,

maka penulis mencoba merancang   sebuah proyek akhir dengan judul “

Pembuatan Trainer Lengan Robot Penyortir Objek berwarna Berbasis

Mikrokontroler Arduino Uno”.
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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. Pemrograman mikrokontroler seri Arduino Uno menggunakan Arduino IDE.

2. Pemrograman untuk pembacaan nilai warna merah, biru, hijau, dan kuning,

cyan, magenta pada objek.

3. Pemrograman mikrokontroler Arduino Uno sebagai pengendali actuator

utama trainer .

4. Merancang algoritma pemrograman untuk trainer.

C. Tujuan

Tujuan yang hendak dicapai adalah :

1. Membuat program untuk mengendalikan konveyor ketika mendeteksi adanya

objek, dan membawa ke area scanning prosessing.

2. Membuat program untuk membaca warna dengan modul sensor TCS3200

dan membandingkannya dengan nilai yang telah ditetapkan di mikrokontroler

Arduino Uno, untuk mengenali jenis warna yang telah terbaca.

3. Membuat program pergerakan servo, agar lengan bergerak ke area scanning

prosessing dan mengangkut objek yang telah dikenali jenis warnanya

kemudian meletakkan di drop area yang sesuai dengan warna objek.
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D. Manfaat

Manfaat dari perancangan dan pembuatan proyek akhir ini adalah sebagai

berikut:

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

apalikasi mikrokontroller dalam banyak hal tidak terbatas pada satu aplikasi

saja.

2. Sebagai  model  trainer lengan robot pemindah barang dengan mendeteksi

warna.

3. Sebagai media pembelajaran pada mata kuliah mikrokontroler, mekatronika,

dan bengkel otomasi.

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

tainer disekolah  menengah kejuruan,  khususnya jurusan Mekatronika dan

Teknik Elektro.


