
PERANCANGAN KENDALI ARM ROBOT MANIPULATOR PEMINDAH 

BARANG MENGGUNAKAN KAMERA RASPBERRY PI 

 

 

 

 

 

 

 

LAPORAN AKHIR 

Disusun untuk memenuhi syarat menyelesaikan Pendidikan Diploma III 

Pada Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Elektronika 

 

 

Oleh : 

MUHAMMAD GEMA NOVINANDA 

061730320915 

 

 

 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

PALEMBANG 

2020 



2 

 

 



3 

 

MOTTO DAN PERSEMBAHAN 
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"Berpikirlah positif, tidak peduli seberapa keras kehidupanmu." - Ali bin Abi Thalib 

“Penemuan terbesar sepanjang masa adalah bahwa seseorang bisa mengubah masa depannya 

hanya dengan mengubah sikapnya saat ini.” – Oprah Winfrey 
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menjadi orang yang berguna di masyarakat. 

 Kepada Rekan Kerja Laporan Akhir yang bernaung di Bucin E-sport, Arif, 

Ekik, Fisar, Ridho, Rifin, Radi, Naufal dan segenap anggota yang tergabung. 
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ABSTRAK 

PERANCANGAN KENDALI ARM ROBOT MANIPULATOR PEMINDAH BARANG 

MENGGUNAKAN KAMERA RASPBERRY PI 

Oleh: 

Muhammad Gema Novinanda 

061730320915 

 

Kemajuan  teknologi  dalam bidang robotika pada  saat  ini  sudah  memasuki era  

modernisasi  serta  perkembangannya memasuki  era  baru  dan  sudah  serba otomatis untuk  

sebuah  pendidikan  dan  teknologi industri. Robot  lengan atau Arm Robot adalah  salah  satu 

bentuk implementasi teknologi dalam bidang robotika yang memiliki kemampuan menirukan 

salah satu kegiatan manusia dalam hal memindahkan barang layaknya pergerakkan   lengan   

manusia. Penggunaan   robot   lengan   digunakan   untuk mempercepat proses pemindahan 

barang dalam sebuah industri, yang berfokus pada pemindahan barang sesuai bentuk tempat 

yang disediakan. Sistem   robot   lengan   ini   dikontrol   dengan   Arduino  dan Raspberry pi.  

Perancangan Gerak Arm Robot sebagai Pemindah Barang Menurut Bentuk 

menggunakan Kamera Berbasis Arduino Mega Dan Raspberry pi Ini menggunakan 

mikrokontroler Arduino Uno dan Raspberry pi. Kamera berfungsi sebagai indentifikasi benda 

kedalam tempat berbentuk. Robot ini menggunakan 5 buah servo sebagai penggerak Lengan 

robot (Aktuator).  

Prinsip Kerja lengan robot ini bergerak memindahkan benda dengan menggunakan 

Kamera yang mengidentifikasi barang. Barang terindentifikasi dipindahkan ke kotak atau 

wadah penampung yang berbentuk telah disesuaikan dengan bentuk yang telah teridentifikasi. 

Kata Kunci: Arm Robot, ,Motor Servo, Kamera, Miktrokontroler Arduino Uno, Raspberry pi 
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ABSTRACT 

DESIGNING ARM CONTROL ROBOT MANIPULATOR MOVING GOODS USING 

RASPBERRY PI CAMERA 

By: 

Muhammad Gema Novinanda 

061730320915 

 

Technological advances in robotics have now entered the modernization era and its 

development is entering a new and already automated era for an education and technology 

industry. Arm Robot is a form of technology implementation in the field of robotics that has 

the ability to imitate one of the human activities in terms of moving goods like a human arm 

movement. The use of arm robots is used to speed up the process of moving goods in an 

industry, which focuses on moving goods according to the form of the place provided. The 

robotic system arm is controlled with Arduino and Raspberry pi.  

Designing Motion Arm Robot as A Shape Shifting Item using Arduino Mega And 

Raspberry pi Based Camera It uses Arduino Uno microcontroller and Raspberry pi. The camera 

serves as an identification of objects into a shaped place. The robot uses 5 servos as a robotic 

arm drive (Actuator).  

The working principle of this robotic arm moves moving objects using a camera that 

identifies the item. The identified item is moved to a box or container shaped shaped to the 

identified shape. 

 

Keywords: Arm Robot, ,Servo Motor, Camera, Arduino Uno Microcontroller, Raspberry pi 
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