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Integrasi Sensor Kamera Berbasis A.I. Huskylens dengan 

Mikrokontroller Arduino Mega untuk Pengendalian 

Servo pada Robot Phobos Pilah Cerdas 

 

ABSTRAK 

Peningkatan populasi dan gaya hidup manusia mengakibatkan bertambahnya 

produksi sampah. Pengelolaan sampah yang cepat dan tepat menjadi hal yang 

penting untuk mengurangi timbunan sampah. Salah satu cara yang efektif adalah 

dengan melakukan pemilahan sampah, namun pemilahan sampah masih sering 

dilakukan secara manual sehingga kurang efisien dan dapat membahayakan 

kesehatan dari manusia yang melakukan pekerjaan tersebut. Untuk mempersiapkan 

solusi terhadap masalah sampah di Indonesia, maka Kontes Robot Indonesia (KRI) 

kategori tematik (KRTMI) pada tahun 2024 mengusung tema robot pemilah 

sampah. Penggunaan robot untuk proses pemilahan sampah dapat mempercepat 

pengelolaan sampah karena robot bisa bekerja hampir tanpa henti sehingga dapat 

mengurangi timbunan sampah. Robot Phobos sebagai robot pemilah sampah 

menggunakan sensor kamera Huskylens yang sudah dilengkapi dengan teknologi 

kecerdasan buatan untuk mengidentifikasi sampah kemudian diintegrasikan dengan 

Arduino Mega untuk menggerakkan servo pada lengan robot. Melalui pengujian 

dan implementasi yang dilakukan, Huskylens sebagai sensor kamera berhasil 

mengidentifikasi 11 kategori sampah dengan baik dan dapat diintegrasikan dengan 

Arduino Mega untuk menggerakkan lengan robot, namun sensor kamera tersebut 

tidak dapat memperoleh data jarak dan sudut dari objek terhadap kamera.   

Kata kunci: Sampah, Robot beroda, HuskyLens 
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A.I. Based Camera Sensor Huskylens Integration with 

Arduino Mega Microcontroller for Servo Control in 

Phobos Pilah Cerdas Robot 

 

ABSTRACT 

The increase in population and lifestyle has led to an increase in waste production. 

fast and accurate waste management is crucial to reduce waste accumulation. One 

of the effective methods is waste sorting, but nowadays waste sorting is done 

manually, which is inefficient and can endanger the health of workers. To address 

Indonesia’s waste problem, Kontes Robot Indonesia (KRI) in the thematic category 

(KRTMI) for 2024 focuses on the theme of waste-sorting robots. Using robots for 

waste sorting can accelerate waste management, as robots can work tirelessly, thus 

reducing waste accumulation. The Phobos robot, designed for waste sorting, utilizes 

the Huskylens camera sensor equipped with artificial intelligence technology to 

identify different types of waste. This sensor is integrated with an Arduino Mega to 

control the robot arms servo. Through testing and implementation, Huskylens 

successfully identifies 11 waste categories and are suited to integrated with Arduino 

Mega to control Phobos arm servos, but it cannot obtain distance and angle data 

from objects relative to the camera. 

Keywords: Garbage, Wheeled robot, HuskyLens 
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