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ABSTRAK 

“ ARM ROBOT PENGEPRESS SAMPAH BESI MENGGUNAKAN 

SENSOR ULTRASONIK DAN SENSOR KAMERA” 

(Rahmat Maulana Akbar : Juli 2022 : 74 Halaman) 

Laporan akhir ini berisi tentang perakitan arm robot pengepress sampah besi 

menggunakan image processing, dan sensor ultrasonik. Penelitian ini bertujuan 

untuk membantu manusia dalam meminimalisir kesalahan dalam proses daur 

ulang sampah besi, 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 ultrasonik dapat terdeteksi mulai dari 

jarak 3-10 cm dan jarak yang tidak terdeteksi dari jarak 1-2 cm. Setelah dilakukan 

pengukuran. Hasil tabel pengujian kinerja robot dalam menyusun objek pada rak 

mendapatkan presentase keberhasilan, yaitu 100%. 

 

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

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

" ARM ROBOT WASTE IRON PRESSING USING ULTRASONIC SENSORS 

AND CAMERA SENSORS” 

 (Rahmat Maulana Akbar : July 2022 : 74 Pages) 

This final report contains the assembly of a robotic arm pressing waste iron using 

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

minimizing errors in the recycling process of iron waste, 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. The 

results of the table testing the robot's performance in arranging objects on the 

shelf get a percentage of success, which is 100%. 

 

Keywords: arm robot, image processing, ultrasonic sensor. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



MOTTO 

”Dan sungguh akan kami berikan cobaan kepadamu, dengan sedikit ketakutan, 

kelaparan, kekurangan harta, jiwa, dan buah-buahan. Dan berikanlah berita 

gembira kepada orang-orang yang sabar.” 

(QS. Al-Baqarah:15) 

 

“Ya Tuhanku, sungguh tulangku telah lemah dan kepalaku telah dipenuhi uban, 

dan aku belum pernah kecewa dalam berdoa kepada-Mu, ya Tuhanku.” 

(QS. Maryam:4) 

 

“Di Setiap kesusahan pasti ada kemudahan ” 
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