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ABSTRAK

Indonesia merupakan produsen kelapa terbesar ke-3 dunia, hamun sepertiga
tanaman kelapa di Indonesia dalam kondisi tua dan tidak produktif akibat dari
keterbatasan sumber daya manusia pada saat musim panen. Penelitian ini bertujuan
untuk merancang alat panen buah kelapa. Robot panen ini menggunakan PLC
sebagai sistem kendali utama robot, menggunakan motor power window sebagai
motor penggerak roda. Dengan menggunakan robot panen yang dirancang untuk
menggantikan kerja manusia pada saat proses panen buah kelapa, dapat membuat
kerja menjadi lebih produktif dan cepat saat proses panen kelapa.

Metode penelitian yang di gunakan adalah penelitian kualitatif. Penelitian
kualitatif yang dilakukan adalah metode penelitian eksperimental. Dengan
melakukan eksperimen terhadap variable-variabel kontrol (input) untuk
menganalisis output yang dihasilkan. Penelitian ini menggunakan metode
pengumpulan data wawancara dan observasi.

Kata kunci: Panen Buah Kelapa, PLC (Programmable Logic Controller), Relay,
Motor power window, Battery .
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ABSTRACT

Indonesia is the 3rd largest coconut producer in the world, but one third of
coconut plants in Indonesia are in an old and unproductive condition due to limited
human resources during the harvest season. This study aims to design a coconut
harvesting tool. This harvest robot uses PLC as the main control system of the robot,
using the power window motor as the motor driving the wheels. By using harvest
robots designed to replace human labor during the coconut harvesting process, it
can make work more productive and faster during the coconut harvesting process.

The research method used is qualitative research. The qualitative research
conducted was an experimental research method. By conducting experiments on
control variables (input) to analyze the resulting output. This research uses
interview and observation data collection methods.

Keywords: Coconut Harvest, Programmable Logic Controller, Relay, Motor Power
Window, Battery
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