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MOTTO 

 

“Work For A Cause Not For Applause” – Ashleigh Hansberger 

 

“Success Is Not Final, Failure Is Not Fatal, It Is The Courage To 

Continue That Count” – Winston Churchill 

 

“Life is like riding a bicycle. To keep your balance, you must keep 

moving.” – Albert Einstein 

 

"If You Have An Idea That You Genuinely Think Is Good, Don't 

Let Some Idiot Talk You Out Of It." -Stan Lee. 

 

Kupersembahkan kepada: 

∙ Allah SWT 

∙ Ayah dan Ibu 

∙ Almamaterku 
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ABSTRAK 

 

Rancang Bangun Mechanical Arm Robot Untuk Pemindah Barang 

Berdasarkan Ukuran 

Rahmad Firdaus (2021 : 30 halaman) 

Pembuatan Laporan Akhir ini bertujuan untuk membuat dan mengembangkan 

cara kerja Mechanical Arm Robot. Mechanical Arm Robot ini menggunakan 

sensor untrasonik HC-SR04 untuk memindahkan barang. Sistem ini terdiri dari 

arduino uno, servo dan sensor HC-SR04. Objek yang digunakan berupa objek 

kotak yang memiliki bermacam ukuran. Menggunakan sensor ultrasonik untuk 

mendeteksi panjang dan lebar objek yang kemudian datanya diolah oleh Arduino 

uno menggunakan algoritma pemprograman. Hasil yang didapatkan pada robot ini 

adalah ketika robot aktif sensor ultrasonik akan mendeteksi apakah ada objek 

yang terdeteksi, lalu servo akan bergerak kearah objek yang terdeteksi dan akan 

bekerja mengambil dan memindahkan objek tersebut ke tempat yang sesuai 

dengan ukuran objek tersebut. Begitu seterusnya hingga objek yang terdeteksi 

oleh sensor HC-SR04 dipindahkan semua ke tempatnya masing masing. 

 

Kata Kunci : Robot, Sensor Ultrasonik, HC-SR04, Servo Motor ,Arduino Uno. 
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ABSTRACT 

 

Design of Mechanical Arm Robot For Moving Goods Based on Sizes 

Rahmad Firdaus (2021 : 30 Pages) 

The purpose of this Final Report is to create and develop the workings of the 

Mechanical Arms Robots. Using HC-SR04 ultrasonic sensor to move goods. This 

system consists of Arduino Uno, servo and HC-SR04 sensor. The object used is a 

square object with various sizes. Using ultrasonic sensor to detect the length and 

width of the object then the data is processed by Arduino Uno using a 

programming algorithm. The results obtained on this robot when the robot is 

active the ultrasonic sensor will detect whether an object is detected, then the 

servo will move towards the detected object and will work to pick up and move 

the object to a place that matches the size of that object. And so on until all 

objects detected by the HC-SR04 sensor are moved to their respective places. 

 

Keyword : Robot, HC-SR04, Ultrasonic Sensor, Servo Motor, Arduino Uno. 
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