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ABSTRAK 
 

 

STUDY LITERATURE ROBOT PEMILAH TARGET BERBASIS 

PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER (PLC) DI INDUSTRI 

Karya tulis ilmiah berupa Tugas Akhir, 19 Juni 2019 

 

Kurnia Reza Pratama ; dibimbing oleh Tresna Dewi dan Yudi Wijanarko  

 

Pemanfaatan dan Efektifitas robot manipulator semakin berkembang pesat, baik 

pada dunia industri ataupun pada agriculture. Dipilihnya pemanfaatan robot 

dikarenakan mencari kepresisian atau mengerjakan perintah berulang – ulang. 

Pada agriculture, pemanfaatan robot manipulator dengan fungsi yang dapat 

berubah – ubah sesuai keadaan cuaca, tanaman maupun sistem kerja sangatlah 

dibutuhkan.  Untuk itu robot manipulator agriculture dilengkapi dengan sistem 

kendali Programmable Logic Controller yang bertujuan agar sistem kerja dapat di 

atur sesuai dengan keadaan.  Lengan robot/arm robot merupakan salah satu robot 

yang digunakan untuk memindahkan barang dari satu posisi ke posisi lainnya 

secara efektif.  Pada penelitian ini berfokus pada perancangan arm robot dengan 

kendali PLC Twido berdasarkan ladder diagram yang telah di upload melalui PC 

client dan sebagai penggerak lengan robot digunakan sistem pneumatic. 

Keakurasian gerak robot didapat berdasarkan keadaan pneumatic keluar atau 

masuk pada masing – masing sendi robot.  Dalam satu kali pengisian angin 

kompresor, arm robot ini dapat melakukan 7x perintah full pemindahan sayur dan 

buah dengan kecepatan rata – rata penyelesaian perintah 21,08 detik untuk 

mengangkat objek  maksimal 700gram.  

 

 

Kata Kunci : Arm robot, PLC¸ Pneumatik 
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ABSTRACT 

 

 

STUDY LITERATURE TARGET SORTING ROBOT BASED ON 

PROGRAMMABLE LOGIC CONTROLLER (PLC) IN THE INDUSTRY 

Scientific Paper in the form of Final Project, 19 of Juny, 2019 

 

Kurnia Reza Pratama; supervised by Tresna Dewi and Yudi Wijanarko  

 

Utilization and Effectiveness of robot manipulators is growing rapidly, both in the 

industrialized world or in agriculture. The used of robots is chosen because it is 

looking for precision or working orders repeatedly. In agriculture, the used of 

manipulator robots with functions that can change according to weather 

conditions, plants and work systems is needed.For this reason, the manipulator 

robot agriculture is equipped with a Programmable Logic Controller control 

system that aims to make the work system manageable according to 

circumstances. Arm robot is one of the robots used to effectively move items from 

one position to another.In this study focuses on the design of the arm robot with 

PLC Twido control based on a ladder diagram that has been uploaded viaa PC 

client and as the driver of the arm robot used pneumatic system. The accuracy of 

the robot's motion is obtained based on the pneumatic state coming out or 

entering each robot joint. In one time charging the compressor wind, this arm 

robot can do 7x full command transfer of vegetables and fruits at an average 

speed of completion of the command 21.08 seconds to lift objects up to 700gram. 
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