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ABSTRAK

Arm Robot Pemilah Sampah Besi Menggunakan Sensor Kamera, Sensor
Ultrasonik dan Motor Elektromagnet

(2021: xvii + 59 Halaman + 40 Gambar + 29 Tabel + 23 Lampiran + 4 Daftar
Pustaka)

Dwi Endah Desriani
061830700473
DIl - TEKNIK KOMPUTER

Robot Arm adalah sebuah manipulator yang didesain untuk memindahkan
material, benda, alat, atau peralatan tertentu lewat pergerakan yang terprogram
untuk melakukan berbagai macam tugas dan memiliki bagian yang fungsi sama
dengan lengan manusia. Penggunaan robot arm banyak diterapkan diberbagai
aspek-aspek dan salah satu contohnya aspek industri. Dari beberapa contoh aspek
industri tersebut dibuatlah sebuah robot arm pemilah sampah besi dan sampah non
besi. Tujuannya adalah menghasilkan dan membuat sistem kendali pada robot arm
sebagai pemilah sampah yang ditarik oleh magnet dengan sampah yang tidak
ditarik oleh magnet pada belt conveyor. Robot ini dapat menjadi salah satu solusi
untuk mengatasi permasalahan dalam pengolahan sampah besi dan non besi
dengan menggunakan sensor kamera yang berfungsi untuk mendeteksi jenis
sampah yang akan ditarik oleh magnet, sensor ultrasonik berfungsi untuk
mendeteksi jarak suatu objek dengan frekuensi tertentu dan motor elektromagnet
digunakan untuk sebagai alat pemilah sampah yang akan ditarik oleh magnet.
Selain itu terdapat belt conveyor untuk memindahkan material dalam bentuk
satuan atau tumpahan yang bekerja secara horizontal dan motor power window
membantu pergerakan arah putaran pada belt conveyor. Dalam pergerakan arah
robot menggunakan 6 DOF (Degree Of Freedom) atau derajat kebebasan arah

robot.

Kata Kunci : Robot Arm, DOF (Degree of Freedom), Motor Elektromagnet,

Sensor Kamera, Sensor Ultrasonik/Jarak, belt conveyor, motor power window.
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ABSTRACT

Iron Waste Sorting Robot Arm Uses Camera Sensors, Ultrasonic Sensors and
Electromagnetic Motors
(2021: xvii + 59 Pages+ 40 Pictures + 29 Tables + 23 Attachments + 4 List Of

References)

Dwi Endah Desriani
061830700473
DIl COMPUTER ENGINEERING

Robot Arm is a manipulator designed to move certain materials, objects, tools, or
equipment through programmed movements to perform various tasks and have
parts that function the same as human arms. The use of robotic arms is widely
applied in various aspects and one example is the industrial aspect. From several
examples of these industrial aspects, a robotic arm for sorting iron and non-
ferrous waste was made. The goal is to produce and make a control system on the
robot arm as a waste sorter which is attracted by magnets with garbage that is not
attracted by magnets on the conveyor belt. This robot can be a solution to
overcome problems in processing ferrous and non-ferrous waste by using a
camera sensor that functions to detect the type of garbage that will be attracted by
a magnet, an ultrasonic sensor serves to detect the distance of an object with a
certain frequency and an electromagnet motor is used to detect the distance of an
object with a certain frequency. a garbage sorting device that will be attracted by
a magnet. In addition, there is a belt conveyor to move material in the form of
units or spills that work horizontally and the power window motor helps the
movement of the rotation direction on the conveyor belt. In the movement of the
robot direction using 6 DOF (Degree Of Freedom) or the degree of freedom of

the robot direction.

Keywords: Robot Arm, DOF (Degree of Freedom), Electromagnetic Motor,

Camera Sensor, Ultrasonic/Distance Sensor, belt conveyor, power window motor.
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