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ABSTRAK

RANCANG BANGUN MOBILE ARM ROBOT MANIPULATOR UNTUK
MEMETIK BUAH

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 16, Agustus, 2020

Fitria Wahyu Andini; dibimbing oleh Dr. Eng. Tresna Dewi, S.T.,M.Eng dan Yurni
Oktarina, S.T.,M.T

Robot merupakan manipulator yang dapat di program dan dapat diprogram kembali,
untuk memindahkan material atau peralatan tertentu guna menjalankan berbagai
tugas. Teknologi robotika dapat diaplikasikan di segala kehidupan masyarakat. Salah
satu bidang otomatisasi yang sesuai dengan Indonesia adalah agriculture (pertanian),
Sehingga robot dapat diartikan sebagai suatu sistem otomatis yang dapat di program
(Programmable Automation) salah satunya penggunaan robot pemetik buah yang
dirancang dalam bentuk mobile arm robot manipulator, perancangan robot ini
menggunakan motor servo sebagai pengontrol gerakannya, dan Kamera yang
berperan menangkap visual berupa spektrum warna buah dan menggenggam buah
tersebut menggunakan end-effector yang dipasang pada lengan robot. Aplikasi robot-
robot agriculture (pertanian) yang sudah ada saat ini kebanyakan hanya dapat
melakukan gerakan memegang, mengambil dan meletkan buah. Perlu adanya suatu
alat yang dapat mengambil dan bergerak dari satu tempat ke tempat yang lain yang
akan memetik buah, sehingga proses pemetikan menjadi efisien dan efektif.

Kata Kunci : Mobile Robot, Arm robot Manipulator, End-Effector, Kamera.



ABSTRAC

RANCANG BANGUN MOBILE ARM ROBOT MANIPULATOR UNTUK
MEMETIK BUAH

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 16, Agustus, 2020

Fitria Wahyu Andini; dibimbing oleh Dr. Eng. Tresna Dewi, S.T.,M.Eng dan Yurni
Oktarina, S.T.,M.T

Robot is a manipulator that can be programmed and can be reprogrammed, to move
certain materials or equipment to carry out various tasks. Robotics technology can be
applied in all people’'s lives. One of the fields of automation that is suitable for
Indonesia is agriculture, so that the robot can be interpreted as an automatic system
that can be programmed (Programmable Automation), one of which is the use of a
fruit picking robot designed in the form of a mobile arm robot manipulator, this robot
design uses a motor. the servo as the motion controller, and the camera which has the
role of capturing the visual form of the fruit color spectrum and holding the fruit
using the end-effector attached to the robot's arm. Most of the existing agriculture
(agriculture) robots can only do the holding, picking and popping the fruit. It is
necessary to have a tool that can pick up and move from one place to another that will
pick fruit, so that the picking process becomes efficient and effective.

Keywords: Mobile Robot, Arm robot manipulator, End-Effector, Camera.
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