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ABSTRAK

APLIKASI ARM ROBOT SEBAGAI PEMILAH SAYUR DAN BUAH
BERDASARKAN BENTUK DAN WARNA

Oleh
Mulyati
0616 3032 0933

Penggunaan robot di kehidupan manusia tidak dapat dipisahkan dari dunia
industri. Sehingga istilah robot saat ini dikenal dengan automation robot industri
yang sederhana dan populer saat ini, yang biasa digunakan ialah robot
manipulator (arm robot). Fungsi dari robot lengan tersebut, untuk memegang
barang dan memindahkan barang dari suatu tempat ketempat lain sesuai dengan
kebutuhan industri.

Salat satu contoh dari fungsi arm robot ialah pick and place dimana pada
penelitian ini arm robot akan memindahkan benda sesuai warna dan bentuk yang
diinginkan. Ketika arm robot manipulator dihadapkan ke objek , camera pi meng-
capture dan raspberry pi memproses warna berdasarkan ruang warna HSV.
Kemudian akan dikirim ke arduino melalui komunikasi serial. Sensor jarak HC-
SR04 berfungsi untuk mengukur jarak antara gripper terhadap objek. Inputan dari
camera pi dan HC-SR04 kemudian akan diproses menggunakan arduino sebagai
inputan untuk menggerakan output berupa motor servo.

Data percobaan memperlihatkan proses pemilahan sayur dan buah dengan
efektifitas terbukti dengan durasi pemilahan sayur dan buah (111,79 detik) dan
tingkat hit rate (75%).

Kata Kunci : Pengolahan Citra, Arm Robot Manipulator, pick and place,



ABSTRACT

ARM ROBOT APPLICATION AS SORTING VEGETABLES AND FRUITS
BASED ON SHAPES AND COLORS

By
Mulyati
0616 3032 0933

The use of robots in human life can not be separated from the industrial
world. So the term robot is now know as automation robot industry is simple and
popular today. Which is usually used is robot manipulator (arm robot). The
function of the robot arm, to hold goods and move goods from one place to
another in accordance with industry needs.

One example of robot arm function is the pick and place where in this
research robot arm will move the object according to the desired color and
shapes. When arm robot manipulator is confronted to object, pi camera captures
and raspberry pi processes the color based on color HSV space. Then, it will be
sent to arduino by serial communication. HC-SR04 proximity sensor serves to
measure the gripper distance to the object. The input of pi camera and HC-SR04
will then be processed using arduino as input to drive output in the form of server
motor.

Experiment data shows the process of sorting vegetables and fruits with
effectiveness with the duration of sorting vegetables and fruits (111, 79%) and hit
rate (75%).

Key Words : Image Processing, Arm Robot Manipulator, pick and place
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