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MOTTO DAN PERSEMBAHAN

MOTTO:

“Everybody is a genius. But if you judge a fish by its ability to climb a tree,
it will live its whole life believing that it is stupid.”
-Albert Einstein-

“I walk slowly, but I never walk backward”
-Abraham Lincoln-
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<> Dosen Pembimbingku Bapak Selamat dan Bapak Yudi.
<> Gengs 3S (Selu, Santai, Selesai) yang pada akhirnya mampu meraih gelar
A.Md.T.
<~ Teman-teman seperjuangan dikelas Elektronika D 2017 yang selama 3 tahun
bersama menghadapi berbagai situasi dengan santuy.
Kamu, yang sudah mengisi dan memberi warna saat masa-masa kuliahku.
Dan semua orang-orang baik yang terlibat dalam setiap prosesnya.

> <



ABSTRAK

AUTOMATIC FOLDING MACHINE MENGGUNAKAN KECERDASAN
4 LENGAN ROBOT DAN SENSOR PROXIMITY
Oleh
Yolanda Agustina
061730320926

Pada era revolusi industri 4.0 peran manusia telah banyak digantikan dengan
mesin ataupun robot dalam mengerjakan suatu pekerjaan. Berbagai macam
peralatan yang sistem pengoperasiannya secara manual semakin di tinggalkan dan
beralih pada peralatan serba otomatis. Folding machine merupakan alat yang
mampu melakukan proses pelipatan pakaian secara otomatis dengan tujuan untuk
mempermudah dan meringankan pekerjaan manusia serta dapat membuat proses
pelipatan pakaian menjadi lebih cepat dan rapih.

Pembuatan alat ini terdiri dari beberapa komponen elektronik yang dirangkai
menjadi satu kesatuan sehingga alat ini dapat bekerja sesuai dengan yang
diinginkan. Alat pelipat pakaian otomatis yang akan dirancang ini
menggunakan mikrokontroler arduino untuk proses komunikasi data,
dengan menggunakan tombol (push button) sebagai input dan motor servo
sebagai output yang berfungsi sebagai penggerak papan pelipat. Alat ini juga
akan dirancang menggunakan sensor proximity yang berfungsi untuk
mendeteksi dan menghitung jumlah pakaian yang telah dilipat.

Kata Kunci : Folding Machine, Arduino, Motor Servo, Proximity



ABSTRACT

AUTOMATIC FOLDING MACHINE USING INTELLIGENCE
4 ROBOT ARM AND PROXIMITY SENSOR
By
Yolanda Agustina
061730320926

In the era of the industrial revolution 4.0, the role of humans has been replaced
by machines or robots in doing work. Various kinds of equipment whose
operating systems manually are increasingly abandoned and switch to fully
automatic equipment. Folding machine is a tool that is able to carry out the
process of folding clothes automatically with the aim of simplifying and lightening
human work and can make the process of folding clothes faster and tidy.

The manufacture of this tool consists of several electronic components that are
assembled into a single unit so that this tool can work as desired. This automatic
clothes folding device that will be designed uses an Arduino microcontroller for
data communication processes, using a push button as input and a servo motor as
an output that functions as a driving force for the folding board. This tool will
also be designed using a proximity sensor which functions to detect and count the
number of folded clothes.

Keywords: Folding Machine, Arduino, Servo Motor, Proximity
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