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ABSTRAK

“RANCANG BANGUN ARM ROBOT PEMILAH JENIS LOGAM
BERDASARKAN WARNA LOGAM MENGGUNAKAN IMAGE
PROCESSING DAN SENSOR ULTRASONIK?”

(Rizki Oktaviani : Juli 2022 : 77 Halaman)

Laporan akhir ini berisi tentang perancangan arm robot pemilah jenis logam
berdasarkan warna logam menggunakan image processing dan sensor ultrasonik.
Penelitian ini bertujuan untuk meminimalisir kesalahan dalam memilah jenis
logam berdasarkan warna logam, 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 (image), image processing
tersebut digunakan sebagai Al (Artificial Intellegent Robot) sebagai metode
kecerdasan pada robot tersebut. Untuk sensor ultrasoniknya sebagai pendeteksi
jarak objek jenis logam dapat mendeteksi mulai dari jarak 3-10 cm dan jarak yang
tidak terdeteksi dari jarak 1-2 cm.

Hasil tabel pengujian dari keseluruhan kinerja robot dalam memilah jenis
logam mendapatkan presentase keberhasilan yaitu 100% dengan jenis logam
berdasarkan warna logam yang terdeteksi dan akan pilih ketempat yang telah
tersedia sedangkan untuk jenis logam berdasarkan warna logam lainnya terdeteksi
akan jatuh ketempat yang telah disediakan. Setelah melakukan pengujian

sebanyak 3 kali.

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



ABSTRACT

“DESIGN AND BUILD A METAL TYPE-SORTING ARM ROBOT BASED
ON METAL COLOR USING IMAGE PROCESSING AND ULTRASONIC
SENSORS”

(Rizki Oktaviani : July 2022 : 77 pages)

This final report contains the design of a metal sorting robot arm based on
metal color using image processing and ultrasonic sensors. This study aims to
minimize errors in sorting metal types based on metal color, 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 (image), image processing is used as Al
(Artificial Intelligent Robot) as an intelligence method on the robot. For the
ultrasonic sensor as a metal object distance detector, it can detect from a distance
of 3-10 cm and an undetectable distance from a distance of 1-2 cm.

The results of the test table from the overall performance of the robot in
sorting metal types get a success percentage of 100% with metal types based on
the detected metal color and will select the available place while for metal types
based on other metal colors detected will fall into the provided place. After doing

the test 3 times.

Keywords: arm robot, image processing, ultrasonic sensor.
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