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ABSTRAK 

 

 

 

Sistem Pemindahan Benda Pada Konveyor Bergerak Berdasarkan 

Ketinggian Benda Menggunakan Mobile Arm Robot 

 
Muhammad Robi Habibi (2021 : 41 halaman) 

Pembuatan laporan akhir ini bertujuan untuk membuat dan mengembangkan cara 

kerja arm robot berdasarkan ketinggian. Arm robot  ketinggian ini dapat dibuat sesuai 

dengan keinginan pengguna dan dapat dirakit dengan berbagai bentuk sesuai 

kebutuhan. Arm robot ini dapat menyusun benda berdasarkan ketinggian dengan 

menggunakan sensor ketinggian SRF–HY05  untuk menghitung ketinggian dari 

benda, serta conveyor sebagai media pengantar benda sebelum benda tersebut diambil 

oleh arm robot dan diletakkan berdasarkan ketinggian benda yang telah disiapkan 

sesuai klasifikasi ketinggian yang telah ditentukan. Penulis menyarankan agar dalam 

pembuatan alat ini adanya pengembangan lebih lanjut mengenai barang yang bisa 

memindahkan benda berdasarkan ketinggian. 
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ABSTRAK 

 

 

Moving Objects On Conveyors Based On The Height Of Objects Using Mobile Arm 

Robot 

 
Muhammad Robi Habibi (2021 : 41 halaman) 

Making this final report aims to create and develop the workings of the robot arm  

based on height. This height robot arm can be made according to the user's wishes and 

can be assembled in various shapes as needed. This robotic arm can arrange objects 

based on height using the SRF-HY05 height sensor to calculate the height of the 

object, as well as a conveyor as a medium for delivering objects before the object is 

taken by the robotic arm and placed based on the height of the object that has been 

prepared according to the predetermined height classification. The author suggests 

that in the manufacture of this tool there is further development of items that can 

move objects based on height. 
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