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MOTTO

. Hidup itu dihadapkan Degan 4 kewajiban Dan pertanggawaban. yaitu
Agama, keluarga,masyarakat, bangsa Dan negaraajduni

. Hiduplah seakan kamu- akan mati besok, belajartaitab kamu akan
hidup selamanya.

. Berkonsentrasilah pada proses, jangan pada hdsil, &arena itu hanya
akan membuat kita lelah.

. Jatuh bangun dalam kehidupan itu hal yang wajan §iap hidup ada
konsekuensinya.

. Allah akan meninggikan orang-orang yang beriman ntdrmamu,
khususnya orang yang berilmu pengetahuan di antaraka drajat- drajat
yang banyak (QS. Al-Mujadalah : 11).

. Janganlah kamu menuntut ilmu untuk membanggakateryeadap para
ulama dan untuk diperdebatkan di kalangan oranggob@doh dan buruk
perangainya. Jangan pula menuntut ilmu untuk peiamgalam majelis
(pertemuan atau rapat) dan untuk menarik perhataang-orang
kepadamu. llmu bukan untuk dijadikan dasar menyagrmgkan diri akan
tetapi ilmu hadir, di bagikan dan akhirnya teréd@aaslahatan bersama.
. Jangan pernah merendahkan orang dengan kondisu afiap Karena
tuhan maha adil dan belum tentu apabila kita didisokan keadaan yang

sama dengan mereka kita bisa menjalaninya.
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INTISARI

Dengan berkembangnya teknologi dewasa ini robotupadan solusi
yang dapat menjadi alat bantu manusia dalam mesgikbn pekerjaan yang
membutuhkan efisiensi, kecepata, ketepatan dan adayang di luar batas
kemampuan manusia.

Melihat aktifitas dari sebuah industri yang di aafg/a ada banyak barang
dan_barang-barang itu masih di pindahkan dari témnsptu ketempat lainnya
dengan alat ataupun mesin yang masih manual dadéengoprasiannya. Penulis
memiliki gagasan untuk merancang dan membuat rafifomatis untuk
mempermudah pekerjaan sebuah industri. Dalam indostsanya barang-barang
dikemas dengan bungkus atau pun ciri-ciri yang negfakan barang yang
dikemas, dan di tempatkan dalam wadah masing-mgemmgnya. Dari dasar
pengetauan inilah penulis merancang sebuah rolbg@aie otomatis pemindah
barang dengan kriteria kemasan barang.

Di sini penulis mengunakan warna kemasan baratgkunengatur kerja
robot, Atmega8535sebagail inti dan Atmegal6 sebagambahan pembantu,
sensor warna, dan servo. Dengan perancangan daouptm robot pemindah
barang otomatis ini di harapkan mampu menciptaKesiersi, efektifitas kerja

sebuah industri.

KATA KUNCI: lengan robot, ATmega8535, Atmegal6, TSL230,AVR



ABSTRACT

With the development of robot technology today is a solution that can be a tool of
man in the job that requires the efficiency, speed, accuracy, and also things beyond
human ability.

Seeing the activity of an industry in which there is a lot of stuff and the stuff is still
on the move from place to place by means of manual or machine still in operation. The
author had the idea to design and create automated robots to facilitate the work of an
industry. In the industry usually packed with stuff packs or traits that distinguish the goods
are packed and placed in a container of each type.

From this basic knowledge is the authors designed an automated robotic arm
with the criteria movers packing goods. Here the author uses color packaging goods to
regulate the work of the robot, Atmega8535 as the core, color sensors, and servo. With
the design and manufacture of automated movers robot is expected to create efficiencies,
effectiveness of the work of an industry.

Keywords: Arm Robot, Atmega 8535, tsl230, AVR
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