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ABSTRAK 

 

KENDALI ARM ROBOT MANIPULATOR PEMINDAH BARANG 

BERDASARKAN BENTUK MENGGUNAKAN  

KAMERA RASPBERRY PI 

 

OLEH 

MUHAMMAD RIZKY ARIFIN 

0617 3032 0918 

  

Dalam dunia industri saat ini masih terdapat banyak perusahaan yang 

menggunakan tenaga manusia untuk melakukan pekerjaan yang berat, berbahaya, serta 

pekerjaan yang berulang - ulang. Pada zaman sekarang teknologi robot banyak 

bermanfaat untuk meringankan manusia untuk melakukan pekerjaan. Salah satu robot 

yang sering terdapat dalam industri adalah robot lengan. Robot lengan dapat 

diaplikasikan sebagai pemindah barang, pengelasan, pengecatan, pengeboran dan lain - 

lain. 

Robot lengan sebagai pemindah barang berdasarkan bentuk ini menggunakan 

mikrokontroler arduino mega dan juga raspberry pi. Pada alat ini menggunakan kamera 

yang berfungsi untuk mengidentifikasi bentuk benda. 

Prinsip kerja dari robot lengan ini adalah untuk memindahkan benda yang telah 

didentifikasi oleh kamera menuju kedalam kotak penampungan yang sesuai dengan 

bentuk objek yang telah diidentifikasi. 

  

Kata kunci : robot lengan, arduino, raspberry, kamera 
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ABSTRACT 

 

CONTROL ARM ROBOT MANIPULATOR BASED ON SHAPE USING 

RASPBERRY PI CAMERA 

 

BY 

MUHAMMAD RIZKY ARIFIN 

0617 3032 0918 

 

In today's industrial world, there are still many companies that use human labor to do 

heavy, dangerous, and repetitive work. In this day and age, robot technology is useful to 

alleviate humans to do work. One of the robots that is often found in industry is an arm 

robot. Robot arm can be applied as moving goods, welding, painting, drilling and others. 

The arm robot as an object transporter based on this shape uses an Arduino Mega 

microcontroller and also a raspberry pi. In this tool uses a camera which functions to 

identify the shape of objects. 

The working principle of this arm robot is to move objects that have been identified 

by the camera into the storage box that matches the shape of the object that has been 

identified. 

  

Keywords: arm robot, arduino, raspberry, camera 
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