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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN ROBOT LENGAN PENGISI BOTOL AIR MINUM 

DENGAN PENGENALAN WARNA 

 

Muhammad Rayhan Hidayatullah (2022 : 46 Halaman) 

 

 Robot Lengan Pengisi Botol Air Minum merupakan robot yang berfungsi 

untuk mengisi botol air minum berdasarkan ukuran botol yang telah ditentukan 

dengan pengenalan warna. Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan sebuah 

peralatan elektronika yang mampu untuk mengisi botol air minum secara otomatis. 

Oleh karena itu, robot lengan pengisi botol air minum dengan pengenalan warna ini 

diharapkan dapat membantu meringankan pekerjaan petugas pengisi air minum. 

Adapun hasil penelitian ini adalah “Rancang Bangun Robot Lengan Pengisi Botol 

Air Minum dengan Pengenalan Warna. 

Kunci: Robot Lengan, Robot, Air Minum, Warna 
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ABSTRACT 

 

DESIGN OF A DRINKING WATER BOTTLE FILLING ROBOT ARM 

WITH COLOR RECOGNITION 

 

Muhammad Rayhan Hidayatullah (2022 : 46 Pages) 

 

The Drinking Water Bottle Filling Arm Robot is a robot that functions to fill 

drinking water bottles based on the bottle size determined by color recognition. 

This study aims to produce an electronic equipment capable of filling drinking 

water bottles automatically. Therefore, the robotic arm for drinking water filling 

with color recognition is expected to help the work of drinking water filling officers. 

The results of this study are "Design of a Drinking Water Bottle Filling Robot Arm 

with Color Recognition. 

Key: Robot Arm, Robot, Drinking Water, Color 
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