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ABSTRAK 

“ ARM ROBOT PEMILAH BENTUK OBJEK BANGUN RUANG 3D 

MENGGUNAKAN IMAGE PROCESSING DAN SENSOR ULTRASONIK” 

(Sherlly Syahrani : Juli 2022 : 66 Halaman) 

Laporan akhir ini berisi tentang perakitan arm robot pemilah bentuk bangun ruang 3D 

menggunakan image processing dan sensor ultrasonik. Penelitian ini bertujuan untuk 

membantu manusia dalam meminimalisir kesalahan dalam proses penyusunan objek 

bangun ruang, sehingga sangat diperlukan untuk mempermudah pekerjaan manusia 

dan dapat berfungsi sebagai bahan ajar praktikum robotika. Dalam penelitian ini 

digunakan image processing sebagai pengolahan atau pemrosesan sinyal dengan 

input berupa gambar yang sebelumnya telah di dapat dari sensor kamera, image 

processing tersebut digunakan sebagai AI (Artificial Intellegent) untuk metode 

kecerdasan pada robot. Sensor ultasonik dapat terdeteksi mulai dari jarak 3-10 cm dan 

jarak yang tidak terdeteksi dari jarak 1-2 cm. Setelah dilakukan pengukuran sebanyak 

3 kali. Hasil tabel pengujian dari keseluruhan kinerja robot dalam menyusun objek 

kotak pada rak berdasarkan mendapatkan presentase keberhasilan, yaitu 100% 

dengan warna kotak yang terdeteksi dan disusun pada rak yang telah tersedia. Setelah 

melakukan pengujian sebanyak 3 kali. 

 

Kata kunci: arm robot, image processing, sensor ultrasonik 
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ABSTRACT 

" ARM ROBOT SHAPE SEPARATE OBJECT BUILD 3D SPACE USING 

IMAGE PROCESSING AND ULTRASONIC SENSORS " 

  (Sherlly Syahrani : July 2022 : 66 Pages) 

This final report contains the assembly of a 3D spatial shape sorting robot arm 

using image processing and ultrasonic sensors. This study aims to assist humans 

in minimizing errors in the process of compiling spatial objects, so it is very 

necessary to facilitate human work and can serve as teaching materials for 

robotics practicum. In this study, image processing is used as processing or signal 

processing with input in the form of images that have previously been obtained 

from the camera sensor, image processing is used as AI (Artificial Intellegent) for 

intelligence methods in robots. Ultrasonic sensors can be detected from a distance 

of 3-10 cm and an undetectable distance from a distance of 1-2 cm. After 

measuring 3 times. The results of the test table of the overall performance of the 

robot in arranging cube objects on the shelf are based on getting a percentage of 

success, which is 100% with the color of the cube detected and arranged on the 

available shelves. After doing the test 3 times. 

 

 

Keywords: arm robot, image processing, ultrasonic sensor 
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MOTTO 

“Boleh jadi kamu tidak menyenangi sesuatu, padahal itu baik bagimu, dan boleh jadi 

kamu menyukai sesuatu, padahal itu tidak baik bagimu. Allah mengetahui, sedang 

kamu tidak mengetahui” (QS. Al-Baqarah:216) 

 

“Bersungguh-sungguhlah dan jangan malas dan jangan jadi lalai, karena penyesalan 

mendalam milik mereka yang bermalas-malasan” 

 

“Lihatlah apa yang dikatakan bukan siapa yang mengatakan” 

 

“Yakinlah, ada sesuatu yang menantimu setelah sekian banyak kesabaran yang kau 

jalani, yang akan membuatmu terpana hingga kau lupa betapa pedihnya rasa sakit” 
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