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MOTTO DAN PERSEMBAHAN 

 

Motto  

• Janganlah takut melangkah, karena jarak 1000 mil dimulai 

dengan langkah pertama. Siapa yang bersungguh-sungguh dia 

lah yang akan menang. 

• Mimpi tidak akan terwujud bila kita selalu tidur. 

 

Persembahan  

 

• Setiap goresan tinta ini adalah wujud dari ke-Agungan dan 

kasih sayang yang diberikan Allah SWT kepada umatnya.  

• Setiap detik waktu menyelesaikan laporan akhir ini merupakan 

doa kedua orang tua, saudara, dan orang-orang terkasih yang 

mengalir tiada henti.  

• Setiap pancaran semangat dalam penulisan ini merupakan 

dorongan dan dukungan dari teman sekelas dan sahabat-

sahabatku yang selalu mendukung.  

• Almamaterku. 
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ABSTRAK 

 

PENYORTIRAN UKURAN KOTAK PADA LENGAN ROBOT DENGAN 

MENGGUNAKAN SENSOR PROXIMITY 

 (2017:XII+58 halaman+53 gambar+8 tabel) 

            

HANDOKO PRABOWO 

061430320224 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Laporan akhir ini menjelaskan tentang penyortiran ukuran kotak pada lengan 

robot dengan menggunakan sensor proximity. Robot lengan yang dibuat ini 

digerakkan secara otomatis dan menggunakan progammable logic controller 

dalam pembuatan prototipe nya. Serta menggunakan pneumatik sebagai 

penggerak lengan robot tersebut.  

Bahan yang digunakan dalam pembuatan bodi atau badan nya adalah 

menggunakan aluminium. Aluminium dipilih untuk pembuatan lengan robot ini 

karena mempunyai ketahanan yang baik sehingga ketika pergerakan dari lengan 

robot, bodi nya tidak mudah rusak.Dalam pendeteksian benda pada lengan robot 

ini menggunakan sensor proximity yang akan bekerja berdasarkan ukuran dari 

kotak yang di deteksi. Terdapat 5 ukuran yang berbeda dengan ukuran tinggi x 

lebarnya yaitu 2x4 cm, 3x4 cm, 4x4 cm,5x4 cm,6x4 cm.  

Pada saat sensor mendeteksi nilai tertinggi dari kotak maka nilai ADC akan 

berada pada nilai 78(10)   atau 1001110(2)  sedangkan apabila sensor tidak 

mendeteksi adanya kotak nilai dari ADC nya akan berada pada nilai 918(10)  atau 

1110010110(2).Apabila ukuran yang terbaca sesuai dengan yang telah di program 

maka lengan robot akan meletakkan kotak pada tempat yang telah disediakan. 

Sedangkan apabila tidak ada dalam ukuran yang telah di koding maka akan 

dibuang dalam tempat pembuangan. 

 

Kata Kunci: otomatis, lengan robot, ADC, progammable logic controller, sensor 

proximity, pneumatik 
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ABSTRACT 

 

SORTING THE SIZE OF BOX ON A ROBOTIC ARM USING 

PROXIMITY SENSOR  

(2017:XII+58 pages+53 picture+8 table) 

            

HANDOKO PRABOWO 

061430320224 

ELECTRONIC ENGINEERING 

STUDY PROGRAM ELECTRONIC ENGINEERING 

STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA 

 

This final report describes the sorting of box sizes on the robot arm by using 

proximity sensors. The built arm robot is driven automatically and uses a 

progammable logic controller in its prototype making. And use pneumatics as a 

driving arm robot. 

The material used in the manufacture of body or body is to use aluminum. 

Aluminum is chosen for making this robot arm because it has good resistance so 

that when the movement of the robot arm, his body is not easily damaged. In the 

detection of objects on the robot arm uses a proximity sensor that will work based 

on the size of the box in the detection. There are 5 different sizes with the height x 

height of 2x4 cm, 3x4 cm, 4x4 cm, 5x4 cm, 6x4 cm. 

When the sensor detects the highest value of the box the ADC value will be at 

78(10)  or 1001110(2) whereas if the sensor does not detect the value of the ADC 

it will be at 918(10)  or 1110010110(2) If the size is read according to what has 

been in the program then the robot arm will put the box in the space provided. 

Whereas if it does not exist in the size that has been in the coding it will be 

disposed in the dump. 

Key Words : automatic, arm robot, ADC, progammable logic controller, 

proximity sensor, pneumatic 
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KATA PENGANTAR 
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