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ABSTRAK

ROBOT SCISSORS LIFT UNTUK MEMINDAHKAN DAN MENYUSUN
BARANG PADA RAK MENGGUNKAN LEGO MINDSTROMS 51515

(Dea Annisa, 2021 : 61)

Mesin yang dapat bekerja manusia dan melakukan berbagai tindakan yang
kompleks dari manusia seperti berjalan atau berbicara, atau suatu peralatan yang
bekerja secara otomatis disebut robot (Budi, 2017). Robot scissor lift adalah alat
bantu pada pergudangan yang berguna untuk memindahkan dan menyusun barang
pada rak. Tujuan dari robot scissor lift tersebut adalah untuk menghasilkan program
robot lift penyusun barang pada rak menggunakan aplikasi pemrograman Lego
Mindstorms Invetor dan untuk menghasilkan robot lift penyusun barang pada rak
menggunakan lego mindstroms 51515. Kesimpulan yang dapat ditarik penulis
adalah robot pemindah dan penyusun barang pada rak ini menggunakan 4 motor
medium, sensor ultrasonic dan sensor warna, kepekaan sensor warna yang sesuai
terhadap objek adalah dalam jarak 2 cm - 3 cm dan kepakaan sensor ultrasonic
terhadap objek adalah dalam jarak 4 cm - 5 cm dan sistem kerja keseluruhan robot
dalam memindahkan dan menyusun barang pada rak berhasil 100 % dalam rata —
rata waktu 67.86 detik.

Kata Kunci : Robot, Scissor Lift, Lego, Pindah, Susun
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ABSTRACT

SCISSORS LIFT ROBOT FOR MOVING AND ARRANGING GOODS ON
THE SHELF USING LEGO MINDSTROMS 51515

(Dea Annisa, 2021 : 61)

Machines that can work by humans and perform various complex actions from
humans such as walking or talking, or an equipment that works automatically are
called robots (Budi, 2017). The scissor lift robot is a tool in warehousing that is
useful for moving and arranging goods on shelves. The purpose of the scissor lift
robot is to produce a robot lift program for arranging goods on shelves using the
Lego Mindstorms Invetor programming application and to produce a robot lift for
arranging goods on shelves using Lego Mindstroms 51515. using 4 medium motors,
ultrasonic sensors and color sensors, the sensitivity of the appropriate color sensor
to the object is within 2 cm - 3 cm and the sensitivity of the ultrasonic sensor to the
object is within 4 cm - 5 cm and the overall working system of the robot in moving
and arranging goods on the rack worked 100% in an average time of 67.86 seconds.

Keywords: Robot, Scissor Lift, Lego, Move Stacking
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