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ABSTRACT

APLIKASI SENSOR WARNA PADA ROBOT PENDETEKSI DAN
PEMINDAH BARANG
Scientific paper in the form of final project,12 August 2019

Apriansyah : supervised by Nyayu latifah Husni dan Yurni Oktarina

Xvi + 55 pages, 10 tables, 31 pictures, 33 additionals

Robot has a very important role in human life, especially in the industrial world.
In industrial activities where the process of distinguishing colors and moving
goods still uses human labor which requires considerable power and considerable
time, therefore one of the fields of automation that is appropriate to be applied in
Indonesia is the warehouse storage industry. So in this design the researcher has a
solution to create a color sensor application on a robot to detect and move goods
to overcome the above problems. The function of this robot is to clamp and move
the goods based on color from one place to another according to industrial needs.
The color sensor used is TCS3200D which functions to detect the color of the
RGB of an object. Where the object to be sorted using a conveyor then when the
object hits the limit switch the object will stop after that the robot clamps the
object so that the object's position in front of the color sensor is then read the color
of the object (Red, Green, Blue) by the color sensor then this robot will move
follow the black line that is read by the line sensor after that the robot goes to the
place where the item is placed and moves the item in the form of colors (Red,
Green, Blue) to the designated place and when it has finished placing the item the
robot will return to the robot's initial position. Robot Gripper consists of 3 servo
motors, which have their respective functions. Where 2 servo motors are used to

clamp objects and 1 servo motor is used as the object lifter.

Keywords: Color Sensor, line Sensor ,Robot Gripper, TCS3200D



ABSTRAK

APLIKASI SENSOR WARNA PADA ROBOT PENDETEKSI DAN
PEMINDAH BARANG
Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir,12 Agustus 2019

Apriansyah : dibimbing oleh Nyayu latifah Husni dan Yurni Oktarina

xvi + 55 halaman, 10 tabel, 31 gambar, 33 Lampiran

Robot memiliki peranan yang sangat penting didalam kehidupan manusia
terutama didunia industri. Didalam kegiatan industri dimana proses membedakan
warna dan memindahkan barang masih menggunakan tenaga manusia yang
memerlukan tenaga yang cukup besar dan waktu yang cukup lama oleh karena itu,
salah satu dibidang otomatisasi yang sesuai diterapkan di indonesia yakni industri
gudang penyimpanan barang. Maka didalam perancangan ini peneliti mempunyai
solusi untuk membuat aplikasi sensor warna pada robot pendeteksi dan pemindah
barang untuk mengatasi masalah diatas. Fungsi dari robot ini adalah untuk
menjepit dan memindahkan barang tersebut berdasarkan warna dari satu tempat ke
tempat lain sesusai dengan kebutuhan industri. Adapun Sensor warna yang
digunakan adalah TCS3200D yang berfungsi mendeteksi warna dari RGB dari
sebuah benda. Dimana benda yang akan disortir menggunakan conveyor
kemudian ketika benda mengenai limit switch maka benda akan berhenti setelah
itu robot menjepit benda tersebut sehingga posisi benda didepan sensor warna
tersebut kemudian dibaca warna benda (Merah, Hijau, Biru) oleh sensor warna
tersebut kemudian robot ini akan bergerak mengikuti garis hitam yang dibaca oleh
sensor garis setelah itu robot menuju tempat peletakkan barang dan memindahkan
barang berupa warna (Merah, Hijau, Biru) pada tempat yang sudah ditentukan dan
apabila telah selesai meletakkan barang tersebut robot akan kembali ketempat
posisi awal robot tersebut. Robot Gripper terdiri dari 3 buah motor servo, yang
memiliki fungsi masing-masing. Dimana 2 buah motor servo digunakan untuk
menjepit benda dan 1 buah motor servo digunakan sebagai pengangkat benda
tersebut.

Kata Kunci: Sensor Warna, Sensor Garis, Robot Penjepit, TCS3200D
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