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ABSTRAK

ANALISA PERGERAKAN COLLABORATIVE MULTI-ARM ROBOT PADA
INDUSTRI PERTANIAN DENGAN MEMANFAATKAN IMAGE
PROCESSING

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 06 September, 2020

Citra Anggraini; dibimbing oleh Ibu Ir. Pola Risma, M.T. dan Bapak Ir. M. Nawawi,
M.T.

xvi + 60 halaman, 11 tabel, 44 gambar, 3 lampiran

Pada dunia industri khususnya indutri pertanian (agriculture), proses produksi
secara massive memerlukan bantuan teknologi seperti arm robot. Untuk
meningkatkan efisiensi dan efektivitas produksi, penggunaan arm robot dengan
jumlah yang lebih banyak sangat dibutuhkan. Beberapa arm robot dapat
dioperasikan bersama dan saling terkait disebut collaborative multi-arm robot.
Multi-arm robot ini akan bekerja secara serial dimana arm robot kedua akan bekerja
ketika arm robot pertama telah selesai melakukan pick and place buah tomat pada
suatu rangkaian timbangan yang kemudian akan dilanjutkan arm robot kedua untuk
pick and place buah tomat pada proses produksi berikutnya. Masing-masing arm
robot merupakan 3 DOF manipulator. Arm robot pertama dilengkapi dengan
kamera web untuk mendeteksi objek buah tomat merah yang kemudian akan di
proses oleh raspberry pi dengan metode thresholding (citra biner). Data citra ini
kemudian akan dikirimkan ke ardunio mega 2560 melalui komunikasi serial. Arm
robot kedua dilengkapi dengan sensor load cell sebagai penentu box akhir dari
tomat merah tersebut berdasarkan berat.

Kata Kunci : Arduino Mega 2560, Raspbery PI, Collaborative Multi-Arm Robot,

Image Processing, Inverse Kinematics.
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ABSTRACT

ANALISA PERGERAKAN COLLABORATIVE MULTI-ARM ROBOT PADA
INDUSTRI  PERTANIAN  DENGAN  MEMANFAATKAN IMAGE
PROCESSING

Scientific papers in the form of final assignments, September, 6™ 2020

Citra Anggraini; guided by Ibu Ir. Pola Risma, M.T. dan Bapak Ir. M. Nawawi,
M.T.

xvi + 60 pages, 11 tables, 44 images, 3 attachments

In industrial sector, especially in agricultural, massive production process needs the
technology such as arm robot to ease the work. To increase the efficiency and
effectiveness of the production, the use of arm robot in large quantities is needed.
Arm robots could colaborate therefore it called collaborative multi-arm robot. This
multi arm robot concept is working in serial where the second arm robot will work
only after the first arm robot has done its work picking and placing the red tomato
to the scale. Each arm robots is a 3 DOF manipulator. The first arm robot consist of
a web camera for detecting the object which is red tomato that processed by the
raspberry pi with thresholding (binary image) methode. The image data then will
be sent to arduino mega 2560 through serial communication. Second arm robot
equipped with load cell sensor to determine which box the red tomato will be placed
at last based on the weight of the red tomato.

Keywords: Arduino Mega 2560, Raspbery PI, Collaborative Multi-Arm Robot,

Image Processing, Inverse Kinematics.
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