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ABSTRAK 

 

Nama   : Alfian Arifianto 

Program Studi  : Teknik Informatika 

Judul    : Rancang Bangun Lengan Robot Pemilah Tomat Otomatis 

Berdasarkan Warna  

 

Perkembangan teknologi saat ini berkembang dengan sangat pesat khususnya pada 

teknologi robotika. Saat ini robot mengalami perkembangan dan memiliki jenis yang 

beragam. Robot diciptakan sebagai alat pembantu mengoptimalkan pekerjaan, saat ini 

banyak perusahaan yang mulai menerapkan teknologi robotic untuk mempermudah 

dan mengoptimalkan pekerjaan secara otomatis. Robot memiliki efisiensi dalam 

menyelesaikan pekerjaan. Robot tidak sepenuhnya dapat bekerja sendiri tanpa 

bantuan manusia. Dalam penciptaanya robot memerlukan logika-logika agar dapat 

menyelesaikan pekerjaanya. Penggunaan sensor photodiode harus memperoleh 

cahaya yang cukup agar dapat mendapatkan nilai maksimal, Penggunaan sensor 

photodiode dalam ruangan dapat mendapatkan nilai dari buah menjadi tidak setabil 

dan berubah ubah. 

 

Kata kunci: robotika, robot lengan, teknologi, robot pemindah barang 
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ABSTRACT 

 

Name   : Alfian Arifianto 

Department  : Informatic Engineering 

Title    : Design of the Automatic Tomato Sorting Robot Arm Based 

on Color 

 

The development of technology is rapidly advancing, especially in robotics 

technology. Nowadays, robots have been evolving and come in various types. Robots 

are created as tools to assist in optimizing tasks, and many companies have started 

implementing robotic technology to streamline and automate their operations. Robots 

are efficient in completing tasks, but they still require human assistance. In their 

creation, robots need logical algorithms to perform their tasks. The use of photodiode 

sensors requires sufficient light to obtain optimal values. However, when using 

photodiode sensors indoors, the readings of fruit values may become unstable and 

fluctuate. 

 

Keywords: robotics, arm robot, technology, freight moving robot 
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