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ABSTRAK

Penggunaan SDM yang terlalu banyak menjadi salah satu faktor efektifitas dan
efisiensi dalam suatu pekerjaan berkurang. Oleh karena itu, inovasi yang
bertujuan untuk meningkatkan efektifitas dan efisiensi kerja sangat dibutuhkan.
Penggunaan robot adalah salah satu contoh inovasi untuk meningkatkan
efektifitas dan efisiensi di suatu perusahaan. Tujuan perancangan lengan robot
3DOF ini untuk memudahkan pada saat proses penyortiran baja seng berdasarkan
warna. Perancangan alat ini menggunakan Arduino Mega 2560 sebagai
mikrokontroler, motor servo sebagai aktuator, Sensor TCS3200 sebagai penyortir
warna, dan Sensor E18 — D80NK sebagai counter. Pada pengujian ini warna yang
akan di uji yaitu warna merah dan biru dengan ukuran baja seng 6 x 6 cm. Robot
manipulator 3DOF penyortir baja seng ini menggunakan sistem otomatis.
Pembacaan warna baja seng dilakukan menggunakan sensor TCS3200 yang akan
mendeteksi warna merah dan biru. Kemudian baja seng akan berhenti tepat
didepan sensor infrared agar robot manipulator 3 DOF mengambil dan
meletakkan baja seng ke tempat yang sudah ditentukan. Pengujian keseluruhan
sistem dilakukan sebanyak lima kali dan menghasilkan presentase keberhasilan
yaitu sebesar 100%.

Kata kunci : Arduino Mega 2560, Sensor TCS3200, Robot Lengan 3 DOF, Motor

Servo.



ABSTRACT

The use of too many human resources is one of the factors that reduces
effectiveness and efficiency in a job. Therefore, an innovation that aims to
increase work effectiveness and efficiency is needed. The use of robots is one
example of innovation to increase effectiveness and efficiency in a company. The
purpose of designing this 3DOF robotic arm is to facilitate the process of sorting
zinc steel by color. The design of this tool uses an Arduino Mega 2560 as a
microcontroller, a servo motor as an actuator, a TCS3200 sensor as a color sorter,
and an E18-D80NK sensor as a counter. In this test, the colors to be tested are red
and blue, with a zinc steel size of 6 x 6 cm. This zinc steel sorting 3DOF
manipulator robot uses an automatic system. Zinc steel color readings are carried
out using the TCS3200 sensor, which will detect red and blue colors. Then the
zinc steel will stop right in front of the infrared sensor so that the 3 DOF
manipulator robot picks up and puts the zinc steel into a predetermined place.
Testing of the entire system was carried out five times and resulted in a success

percentage of 100%.

Keywords: Arduino Mega 2560, TCS3200 Sensors, Robotic Arm 3DOF, Servo
Motor.



