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ABSTRAK 

Prototype Arm Robot Pemindah Barang Berdasarkan Warna 

dengan Tampilan Visual Basic  
(2017 : 50 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran) 

ANITA TRIYANA WULANDARI 

061340341454 

Jurusan Teknik Elektro 

Program Studi Sarjana Terapan Teknik Elektro 

Politeknik Negeri Sriwijaya 

 

Perkembangan teknologi dibidang Industri sudah banyak yang 

mengoperasikan peralatan baik secara manual ataupun otomatis. Hal inilah yang 

mendorong perkembangan teknologi untuk menghasilkan alat sebagai piranti yang 

dapat mengurangi peran manusia dalam suatu fungsi tertentu. Dimana pada zaman 

dahulu suatu industri dalam proses pemindahan barang masih membutuhkan 

tenaga manusia yang cukup banyak, hal ini dirasa kurang efisien dan dapat 

memakan waktu pengerjaan yang lebih lama. Oleh karena itu penulis 

merealisasikan suatu alat “Prototype Arm Robot Pemindah Barang Berdasarkan 

Warna dengan Tampilan Visual Basic”. Sistem ini bekerja dengan cara 

mendeteksi warna pada objek untuk dipindahkan ketempat yang ditentukan 

dengan menggunakan sensor warna TCS3200 dan menggunakan Arduino Nano 

sebagai kontroller. Alat ini juga menggunakan motor servo sebagai penggerak 

lengan robot. Barang yang telah dipindahkan dihitung dengan menggunakan 

software visual basic. Setelah dilakukan pengujian, didapatkan hasil bahwa alat 

ini dapat membaca warna dengan cara membaca nilai frekuensi dari warna jingga, 

coklat dan hitam. Pada warna jingga didapatkan nilai frekuensi R (Red)= 26,3 Hz, 

G (Green)= 28,3, B (Blue)= 28 Hz, Pada warna coklat didapatkan nilai frekuensi 

R (Red)= 66,3 Hz, G (Green)= 73 Hz, B (Blue)= 70 Hz, dan pada warna hitam 

didapatkan nilai frekuensi R (Red)= 40,3 Hz, G (Green)= 45 Hz, B (Blue)= 45,3 

Hz, dan kemudian lengan robot dapat memindahkan barang ke tempat yang 

disediakan berdasarkan warna yang terdeteksi. 

 

Kata Kunci :Arduino Nano, Motor Servo, Sensor Warna TCS3200, Software 

Visual Basic 
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ABSTRACT 

 

Prototype Arm Robot Cargo Mover by Color with Visual Basic 

View 

(2017: 50 Pages + List of Figures + List of Tables + Attachments) 

ANITA TRIYANA WULANDARI 

061340341454 

Electrical engineering major 

Undergraduate Program Applied Electrical Engineering 

State Polytechnic of Sriwijaya 

Technological developments in the field of Industry has many who operate 

the equipment either manually or automatically. In this case what drives the 

development of technology to produce tools as tools that can reduce the role of 

humans in a particular function. Where in the old days an industry in the process 

of moving goods still need a lot of manpower, it is considered less efficient and 

can take longer workmanship. Therefore the authors realize a tool "Prototype Arm 

Robot Cargo Mover by Color with Visual Basic View". This system works by 

detecting the color of the object to be moved to a specified place using the 

TCS3200 color sensor and using Arduino Nano as the controller. This tool also 

uses servo motors as a driving robot arm. Moved goods are calculated using visual 

basic software. After the test, the results obtained that this tool can reading colors 

by reading the frequency values of orange, brown, and black. On the color orange 

obtained frequency value R (Red)= 26,3 Hz, G (Green)= 28,3, B (Blue)= 28 Hz, 

on the color brown obtained frequency value R (Red)= 66,3 Hz, G (Green)= 73 

Hz, B (Blue)= 70 Hz, and on the color black obtained frequency value R (Red)= 

40,3 Hz, G (Green)= 45 Hz, B (Blue)= 45,3 Hz, and then robot arm can move the 

goods to the place provided based on the colors detected. 

 

Keywords :Arduino Nano, Servo Motor, TCS3200 Color Sensor, Visual Basic 

Software 
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