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ABSTRAK 

 

 

ANALISIS PENERAPAN ARM ROBOT 4 DEGREE OF FREEDOM (DOF) 

SEBAGAI ALAT PENYORTIR BUAH OTOMATIS 

Karya Tulis Ilmiah berupa SKRIPSI, 18 Juli 2017 

R. Apriasan Pamungkas; dibimbing oleh Ir. Iskandar Lutfi, M.T. dan Ir. M. 

Nawawi, M.T. 

Analysis of Application Arm Robot 4 Degree of  Freedom (DOF) As An 

Automatic Fruit Sorter 

 

xvii + 54 halaman, 45 gambar, 9 tabel, 7 lampiran  

  

Dalam proses penyortiran buah masih banyak menggunakan tenaga 

manusia (manual). Proses ini sangatlah banyak membutuhkan tenaga dan waktu 

manusia serta biaya untuk tenaga pekerja. Pada zaman sekarang teknologi robot 

yang berkembang diharapkan dapat bermanfaat untuk segala bidang salah satunya 

adalah bidang dunia industri agar dapat meringankan pekerjaan manusia dalam 

mengerjakan pekerjaanya.  

Telah dibuat arm robot (robot lengan) dengan 4 derajat kebebasan (DOF) 

dengan gripper sebagai effector-nya. Robot ini berfungsi sebagai penyortir buah 

otomatis yaitu buah jeruk lokal, jeruk nipis dan jeruk lemon. Secara keseluruhan, 

sistem otomasi ini terdiri dari arm robot, mekanik meja, wadah penampungan dan 

bidang peletakan buah. Sistem ini terdiri dari sensor warna TCS3200, 

mikrokontroler Arduino uno R3, dan 6 (enam) buah servo sebagai aktuator lengan 

robot.  

Sensor TCS3200 merupakan rangkaian photodioda yang disusun secara 

matrik array 8x8 dengan 16 buah konfigurasi photodioda yang berfungsi sebagai 

filter warna merah, 16 photodioda sebagai filter warna biru dan 16 photodioda 

lagi tanpa filter warna. Kemudian hasil pendeteksian akan di proses melalui 

mikrokontroler arduino lalu akan ditampilkan pada LCD 16x2 dan arm robot akan 

mengambil objek buah dan meletakannya sesuai tempatnya. Hasil rancangan arm 

robot ini dapat membantu mempermudah pekerjaan dalam penyortiran objek 

buah.  

 

Kata kunci : Arm robot, 4 DOF, Sensor Warna TCS 3200, Penyortir buah.  
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ANALYSIS OF APPLICATION ARM ROBOT 4 DEGREE OF  FREEDOM 

(DOF) AS AN AUTOMATIC FRUIT SORTER 

 

Scientific Paper in the form of Final Project, 18th of  July, 2017 

R. Apriasan Pamungkas; supervised by Ir. Iskandar Lutfi, M.T. and Ir. M. 

Nawawi, M.T. 

 

Analisis Penerapan Arm Robot 4 Degree Of Freedom (DOF) Sebagai Alat 

Penyortir Buah Otomatis 

xvii + 54 pages, 45 pictures, 9 tables, 7 attachments 

 

In the process of sorting fruit many still use human power (manual). This 

process is very much in need of manpower and human time and costs for worker. 

At the time of developing the robot technology is now expected to be beneficial to 

all areas one of which is the field of the industrial world in order to alleviate the 

human job in working on improvements. 

Have made arm robot (robot arm) with 4 degrees of freedom (DOF) with 

gripper as the end effector. The function of robot as an automatic fruit sorters, 

namely the local orange fruit, lime and lemon. Overall, the automation system 

consists of arm robot, mechanical table, shelter and field placement of containers 

of fruit. This system consists of the sensor color TCS3200, microcontroller 

Arduino uno R3 and 6 (six) pieces of the servo as actuator arm robot. 

Sensor TCS3200 is a series of photodiodes arranged in matrix 8 x 8 array 

with 16 pieces of configuration photodiodes that serves as a red filter, 16 

photodiodes as filter blue color and 16 photodiodes without a color filter. Then the 

results of detection will be processed via the arduino microcontroller and then will 

be displayed on the LCD 16x2 and the object will retrieve the robot arm and 

placed it into place. The results of the design of arm robot can make easier the 

work in the sorting object. 
 

Keywords: Arm robot, 4 DOF, Color Sensor TCS 3200, fruit Sorter. 
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