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Abstrak  
Penggunaan gerak lengan robot pada sistem pemilihan warna dan bobot (kotak) telah dilakukan 

untuk mengintegrasikan sistem kendali gerak lengan robot dengan sensor warna TCS3200 dan 

sensor bobot load cell. Penelitian dilakukan dengan menganalisis efisiensi dan akurasi sistem 

gerakan lengan robot dalam memilih warna dan berat barang yang berbentuk kotak. Dimana 

gerakan lengan robot bekerja sesuai dengan instruksi pembacaan dari sensor warna dan sensor 

berat. Pada sistem ini yang paling banyak ditampilkan adalah seberapa akurat sensor warna dan 

berat dalam mendeteksi warna dan berat serta keakuratan sistem gerakan lengan robot yang dapat 

memposisikan derajat geraknya untuk menempatkan kotak berwarna dengan bobot yang berbeda 

sesuai dengan wadahnya. Hasil pengujian membuktikan bahwa sistem gerakan lengan robot yang 

telah terintegrasi dengan sensor warna dan berat ini efisien dan efektif dalam menjalankan tugasnya 

sebagai pemilih warna dan berat yang akurat. 

Kata Kunci: Bobot, Robot, Keakuratan, Efektifitas. 

 

PENDAHULUAN  

Perkembangan teknologi robotika telah berkembang pesat. Teknologi robotika juga telah 

banyak digunakan di negara-negara maju di dunia, baik sebagai penunjang pekerjaan di 

industri, di rumah maupun sebagai penunjang pekerjaan lainnya (Saputra, 2020a), (AS & 

Baihaqi, 2020), (Akbar, 2019). Seiring dengan perkembangan di bidang teknologi robotik, 

banyak penelitian yang dilakukan  (Bonar Siregar, 2021), (Marlyna, 2017), (Heaverly & 

EWK, 2020). Salah satunya adalah masalah gerak pada robot, baik robot berjalan 

menggunakan roda, robot berjalan menggunakan kaki dan masalah gerak pada lengan 

robot (Styawati et al., 2021), (Dharma et al., 2020), (Pinem, 2018). Pada penelitian ini 

penulis melakukan penelitian tentang sistem gerak lengan robot yang diterapkan pada 

pemilihan warna barang dan berat barang (PUSPITASARI, n.d.), (SETIYANTO, 2016), 

(V. A. Safitri et al., 2019). Dimana sistem pada lengan robot ini memiliki keunggulan 

dibandingkan sistem pergerakan lainnya dalam hal pemilihan warna dan berat, karena 

pergerakan dari lengan robot ini merupakan dasar dari sistem pergerakan pada robot 

humanoid (PRASETYAWAN, n.d.), (an Environmenta, n.d.), (Yuninda, 2020). Teknologi 

sistem gerak robot ini banyak aplikasinya terutama di dunia industri, memproduksi barang 

tidak lagi dalam jumlah yang sedikit sehingga waktu kerja juga tidak terbatas, belum lagi 

masalah ketepatan dalam bekerja menjadi sangat penting dan tidak semua proses produksi 

dapat dilakukan (Kustinah & Indriawati, 2017), (Sukawirasa et al., 2008), (Isnain et al., 

2021). dikeluarkan oleh tenaga manusia yang masih memiliki batas kemampuan dan jika 

masih dipaksakan pada akhirnya jumlah produksi barang berkurang dan efisiensi waktu 

tidak tercapai. Manusia juga bisa rawan melakukan kesalahan seperti dalam proses 
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pemilihan barang (Hafidz, 2021), (Celarier, n.d.), (Cindiyasari, 2017).  Pada sistem 

gerakan lengan robot dalam pemilihan warna dan berat, ATMega 32 digunakan sebagai 

pusat pengolahan data dengan mengintegrasikan gerakan lengan robot dengan sensor 

warna dan sensor berat (Suwarni et al., 2022), (Handayani et al., 2022), (Budiman & Sidiq, 

n.d.).  

KAJIAN PUSTAKA  

Teknik Desain Robot 

Robot merupakan suatu sistem yang dapat di program dan dapat diprogram kembali, 

memiliki komponen-komponen, dirancang dengan sistem manipulator mekanik agar dapat 

melakukan pemindahan barang-barang dengan suatu program yang diisikan dan 

disesuaikan untuk dapat melaksanakan berbagai macam tugas (Sanjaya et al., 2014), 

(Songati, 2018), (Hasan, 2018). Sehingga robot dapat diartikan sebagai suatu sistem 

automatis yang dapat di program (Programmable Automation). Pada teknik desain robot 

terdapat struktur bagian-bagian penting yang diperlukan untuk merancang robot, yaitu 

sistem kontroler, mekanik robot, sensor dan aktuator (CS, 2019), (Aditomo Mahardika 

Putra, 2021), (Savestra et al., 2021). 

Sistem Mekanik Robot 

Mekanik robot merupakan sistem bentuk desain mekanik yang berfungsi sebagai suatu 

sistem gerak pada robot (BRONDONG, n.d.), (NASIONAL, n.d.), (Amin, 2020). Sistem 

gerak tersebut disebut dengan Degree Of Freedom (DOF) atau sering di artikan dengan 

sendi. Setiap robot setidaknya memiliki sistem gerak berupa satu sendi. Sebuah sendi 

digerakkan oleh sebuah actuator. Mekanik pada suatu robot juga digunakan sebagai chasis 

atau pondasi sebuah sistem robot, agar robot dapat bergerak dengan baik (Endang Woro 

Kasih, 2018), (Mata, 2022), (Hendrastuty, 2021). 

Sistem Kontrol Robot 

Sistem kontrol merupakan bagian yang sangat paling utama dan paling berperan dalam 

sistem robotik (Anars et al., 2018), (Saputra, 2020b), (Agustina & Bertarina, 2022). Tanpa 

adanya sistem kontrol, sistem robotik itu hanya akan menjadi benda mati (sistem robot 

tersebut tidak dapat berfungsi). Sistem kontrol pada robot terdiri dari dua bagian utama, 

yaitu perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak (software), yaitu metode algoritma 

kontrol (V. A. D. Safitri & Anggara, 2019), (V. A. Safitri et al., 2020), (Supriadi & 

Oswari, 2020). 

Sensor  

Untuk mengendalikan sebuah pergerakan lengan yang dapat menyeleksi warna barang 

dengan akurat, maka robot tersebut harus dilengkapi beberapa sensor yang di tujukan 

sebagai informasi data yang selanjutnya akan diolah oleh kontroler agar robot tersebut 

dapat melakukan tugasnya sesuai yang diinginkan (Putri et al., 2021), (Rossi et al., 2021), 

(Susanto et al., 2021). Terdapat beberapa jenis sensor yang di gunakan, yaitu sensor warna 

TCS3200 dan sensor berat loadcell serta sensor fotodioda infra merah (Pramita et al., n.d.), 

(Bertarina & Arianto, 2021),  (Kurniawan, 2020). 
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METODE 

Secara umum metode yang digunakan dalam penelitian ini terdiri dari perancangan 

perangkat keras dan perancangan perangkat lunak pada sistem penyeleksi warna dan berat 

barang menggunakan pergerakan lengan robot 4 (empat) DoF. 

Perancangan Perangkat Keras (hardware) 

Perancangan perangkat keras terdiri atas dua bagian utama, yaitu perancangan sistem 

mekanik dan perancangan sistem elektrik. Pada perancangan mekanik terdiri atas 

bentuk/desain fisik robot, sedangkan perancangan elektrik terdiri dari perancangan sistem 

rangkaian elektrik, sensor, dan motor penggerak  (Mathar et al., 2021), (Damayanti et al., 

2021), (An’ars, 2022). Gambar 1 menunjukkan perancangan mekanik lengan robot empat 

DoF yang akan dirancang dan Gambar 2 menunjukkan diagram blok untuk desain 

perangkat keras (hardware) secara keseluruhan. 

 

Gambar 1 Perancangan Mekanik Lengan Robot 

Pada perancangan mekanik diatas bahan-bahan yang digunakan, yaitu servo bracket 

berbagai bentuk sebagai penghubung mekanik antar servo. Untuk bahan mekanik lain 

menggunakan bahan acrylic, dikarenakan bahan ini kuat, mudah dibentuk. 
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Gambar 2. Diagram blok perangkat keras (hardware) secara keseluruhan 

Perancangan perangkat lunak 

Perancangan perangkat lunak (software) menggunakan pemrograman bahasa C dengan 

software Code Vision AVR sebagai software utama untuk pemrograman pada sistem 

penyeleksi warna dan berat dengan lengan robot dan software downloader ProgIsp 

programmer merupakan software untuk download program utama robot ke mikrokontroler. 

HASIL DAN PEMBAHASAN  

Hasil Pengujian Metode  Naive Bayes 

Hasil yang dibahas pada penelitian ini adalah pengujian keakuratan lengan robot dalam 

meletakkan setiap barang (kotak) berwarna dengan berat berbeda- beda ke wadahnya 

masing-masing. Di penelitian ini wadah warna dan berat dibagi atas 5 kelompok wadah 

warna dengan 5 variasi berat, yaitu variasi warna merah adalah wadah merah dengan berat 

10 gr, wadah merah dengan berat 20 gr, wadah merah dengan berat 30 gr, wadah merah 

dengan berat 40 gr, wadah merah dengan berat 50 gr. Variasi warna biru adalah wadah biru 

dengan berat 10 gr, wadah biru dengan berat 20 gr, wadah biru dengan berat 30 gr, wadah 

biru dengan berat 40 gr, wadah biru dengan berat 50 gr. Variasi warna hijau adalah wadah 

hijau dengan berat 10 gr, wadah hijau dengan berat 20 gr, wadah hijau dengan berat 30 gr, 

wadah hijau dengan berat 40 gr, wadah hijau dengan berat 50 gr. Variasi warna putih 

adalah wadah putih dengan berat 10 gr, wadah putih dengan berat 20 gr, wadah putih 

dengan berat 30 gr, wadah putih dengan berat 40 gr, wadah putih dengan berat 50 gr. Serta 

terdapatnya wadah reject yang juga divariasikan dalam bergai variasi berat. Dari seluruh 

wadah tersebut lengan robot yang dirancang harus dapat memasukkan kotak berwarna 

dengan berat berbeda ke dalam kelompok wadah yang telah ditentukan. Misalkan disaat 

lengan robot mengambil kotak berwarna merah dengan berat 10 gr maka lengan robot 
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tersebut harus dapat memposisikan derajat geraknya ke wadah merah dengan berat 10 gr, 

begitu juga dengan wadah yang lainnya. Wadah reject yang dimaksud yaitu wadah tempat 

peletakan warna dan berat selain warna merah, biru, hijau dan putih dengan masing-masing 

berat (jika salah satu warna atau berat tidak terdefinisi kelompok yang diinginkan, berarti 

kategorinya adalah reject). Misalkan saja kotak berwarna hitam, abu-abu harus termasuk 

kedalam kotak reject. Hasil desain robot yang telah dirancang dapat dilihat pada Gambar 3. 

 

Gambar 3. Hasil rancangan sistem secara keseluruhan serta tampilan LCD 

Hasil pengujian dari sampel beberapa warna dan berat yang dilakukan dapat dilihat pada 

Tabel 1, Tabel 2, Tabel 3, Tabel 4, Tabel 5, Tabel 6. 

Tabel 1 Hasil Pengujian Keakuratan Gerak Lengan Robot dalam Menyeleksi warna 

No. Kotak 

Berwarna 

Nilai data keluaran 
sensor warna 

Tampilan 

LCD 

Pergerakan 

lengan robot 

Kesimpulan 

Red Green Blue 

1 Merah 6 1 2 merah Menuju wadah 
merah 

Berhasil 

2 Biru 1 2 6 biru Menuju wadah 

biru 

Berhasil 

3 Hijau 4 5 3 hijau Menuju wadah 

hijau 

Berhasil 

4 Putih 8 9 12 putih Menuju wadah 
putih 

Berhasil 

5 Hitam 0 0 1 hitam Menuju wadah 
reject 

Berhasil 

6 Abu-abu 4 4 5 abu-abu Menuju wadah 

reject 

Berhasil 

 

Keterangan : 

Wadah reject yang dimaksud yaitu wadah tempat peletakan warna selain warna merah, 

biru, hijau dan putih. Dari tabel 1 diatas dapat dilihat bahwa sistem lengan robot yang 

diimplementasikan sebagai penyeleksi warna barang yang sudah diintegrasikan dengan 

sensor warna bekerja dengan akurat tanpa ada kesalahan dalam melakukan kerjanya. 
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Tabel 2 Hasil Pengujian Keakuratan Gerak Lengan Robot dalam Menyeleksi warna merah 

dan variasi berat barang yang sesuai (diterima) 

No. Kotak Tampilan LCD Pergerakan lengan 

robot 

Kesimpula 

n 

Warna Berat    

1 Merah 10 gr merah (baris 1) 
10 gr (baris 2) 

Menuju wadah merah, 
berat 10 gr 

Berhasil 

20 gr merah (baris 1) 
20 gr (baris 2) 

Menuju wadah merah, 
berat 20 gr 

Berhasil 

30 gr merah (baris 1) 
30 gr (baris 2) 

Menuju wadah merah, 

berat 30 gr 

Berhasil 

40 gr merah (baris 1) 
40 gr (baris 2) 

Menuju wadah merah, 

berat 40 gr 

Berhasil 

50 gr merah (baris 1) 
50 gr (baris 2) 

Menuju wadah merah, 
berat 50 gr 

Berhasil 

Tabel 3 Hasil Pengujian Keakuratan Gerak Lengan Robot dalam Menyeleksi warna biru 

dan variasi berat barang yang sesuai (diterima) 

No. Kotak Tampilan LCD Pergerakan lengan 

robot 
Kesimpulan 

Warna Berat    

1 Biru 10 gr biru (baris 1) 
10 gr (baris 2) 

Menuju wadah biru, 
berat 10 gr 

Berhasil 

20 gr biru (baris 1) 
20 gr (baris 2) 

Menuju wadah biru, 

berat 20 gr 

Berhasil 

30 gr biru (baris 1) 
30 gr (baris 2) 

Menuju wadah biru, 

berat 30 gr 

Berhasil 

40 gr biru (baris 1) 
40 gr (baris 2) 

Menuju wadah biru, 
berat 40 gr 

Berhasil 

50 gr biru (baris 1) 
50 gr (baris 2) 

Menuju wadah biru, 
berat 50 gr 

Berhasil 

Tabel 4 Hasil Pengujian Keakuratan Gerak Lengan Robot dalam Menyeleksi warna hijau 

dan variasi berat barang barang yang sesuai (diterima) 

No. Kotak Tampilan LCD Pergerakan lengan 

robot 

Kesimpulan 

Warna Berat    

1 Hijau 10 gr hijau (baris 1) 
10 gr (baris 2) 

Menuju wadah hijau, 
berat 10 gr 

Berhasil 

20 gr hijau (baris 1) 

20 gr (baris 2) 

Menuju wadah hijau, 

berat 20 gr 

Berhasil 

30 gr hijau (baris 1) 
30 gr (baris 2) 

Menuju wadah hijau, 

berat 30 gr 

Berhasil 

40 gr hijau (baris 1) 
40 gr (baris 2) 

Menuju wadah hijau, 
berat 40 gr 

Berhasil 

50 gr hijau (baris 1) 
50 gr (baris 2) 

Menuju wadah hijau, 
berat 50 gr 

Berhasil 
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Tabel 5 Hasil Pengujian Keakuratan Gerak Lengan Robot dalam Menyeleksi warna putih 

dan variasi berat barang barang yang sesuai (diterima) 
No. Kotak Tampilan LCD Pergerakan lengan 

robot 
Kesimpulan 

Warna Berat    

1 Putih 10 gr putih (baris 1) 
10 gr (baris 2) 

Menuju wadah putih, 
berat 10 gr 

Berhasil 

20 gr putih (baris 1) 

20 gr (baris 2) 

Menuju wadah putih, 

berat 20 gr 

Berhasil 

30 gr putih (baris 1) 
30 gr (baris 2) 

Menuju wadah putih, 

berat 30 gr 

Berhasil 

40 gr putih (baris 1) 
40 gr (baris 2) 

Menuju wadah putih, 
berat 40 gr 

Berhasil 

50 gr putih (baris 1) 
50 gr (baris 2) 

Menuju wadah putih, 
berat 50 gr 

Berhasil 

Keterangan : 

Pada Tabel 2, Tabel 3, Tabel 4, Tabel 5. Pengujian yang dilakukan hanya kepada warna 

yang sesuai atau warna yang dterima oleh sistem secara program (merah, biru, hijau dan 

putih) begitu jg berat yang diuji coba merupakan berat yang sesuai oleh sistem (10 gr, 20 

gr, 30 gr, 40 gr, dan 50 gr). Sehingga dapat dilihat bahwa sistem lengan robot yang 

diimplementasikan sebagai penyeleksi warna dan berat barang yang sudah diintegrasikan 

dengan sensor warna dan berat bekerja dengan akurat tanpa ada kesalahan dalam 

melakukan kerjanya. 

SIMPULAN  

Hasil ujicoba sistem penyeleksian warna dan berat berat barang menggunakan pergerakan 

lengan robot yang dilakukan membuktikan bahwa sistem lengan robot mampu dan efektif 

dalam melakukan pergerakan yang akurat dalam memposisikan derajat geraknya dalam 

mengambil barang berwarna dalam berbagai variasi berat serta membawanya ke 

tempat/wadah yang sesuai dengan yang ditentukan. Hal ini telah menunjukkan bahwa 

semua perangkat yang ada pada sistem penyeleksian ini telah berhasil di integrasikan dan 

mencapai target yang diinginkan yaitu robot lengan yang dapat melakukan geraknya 

sebagai penyeleksi warna dan berat barang. 
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