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INTEGRASI SISTEM PERGERAKAN ROBOT PHOBOS

PILAH CERDAS

ABSTRAK

Sampah merupakan permasalahan yang nyata dan terus bertumbuh seiring jumlah
penduduk Indonesia juga bertumbuh. Permasalahan utama yang terangkat
merupakan kurangnya fasilitas pengolahan sampah, serta tingginya biaya untuk
mengolah sampah tersebut akibat dibutuhkannya berbagai macam perlengkapan
keamanan sebelum dapat mengolah sampah dengan baik. Robot Phobos
merupakan robot pemilah sampah yang dapat memilah, mengangkat dan
membuang sampah secara otonom melalui pemanfaatan Artificial intelligence
(AI) yang terdapat pada kamera Huskylens. Robot Phobos menggunakan 4 buah
motor DC yang dikendalikan oleh 2 buah motor driver L298N yang menerima
perintah dari Arduino Mega. Robot Phobos menggunakan 2 buah servo DS3225
dan 1 buah servo MG996R pada lengan yang bertugas untuk memilah sampah.
Robot Phobos menggunakan sebuah baterai lithium polymer sebagai sumber daya
robot tersebut. Integrasi serta pengujian pada robot menunjukkan bahwa Robot
Phobos telah dapat memilah sampah dengan baik, mengangkat semua sampah
terkecuali 1 dan Robot Phobos telah dapat berjalan tetapi belum sempurna.
Namun, integrasi antara kedua subsistem lengan atau pemilahan dengan subsistem
pergerakkan belum dapat dilaksanakan dengan baik. Solusi dari permasalahan
tersebut merupakan penambahan baterai, mengganti pompa yang digunakan,
menambahkan sensor untuk pergerakan robot dan pergerakan lengan robot.

Kata kunci: Sampah, Robot Pemilah Sampah, Huskylens
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INTEGRATION OF PHOBOS ROBOT MOVEMENT SYSTEM

PILAH CERDAS

ABSTRACT (English)

Waste is a real problem and continues to grow as Indonesia's population also
grows. The main problems raised are the lack of waste processing facilities, as
well as the high cost of processing the waste due to the need for various kinds of
safety and health equipment before being able to process waste properly. The
Phobos robot is a waste sorting robot that can sort, lift and dispose of waste
autonomously through the use of Artificial intelligence (AI) found in the
Huskylens camera. The Phobos robot uses 4 DC motors controlled by 2 L298N
driver motors that receive commands from Arduino Mega. The Phobos robot uses
2 DS3225 servos and 1 MG996R servo on the arm that is in charge of sorting
waste. The Phobos robot uses a lithium polymer battery as the robot's power
source. Integration and testing on the robot showed that the Phobos Robot has
been able to sort waste well, lifting all garbage except 1 and the Phobos Robot has
been able to run but is not perfect. However, the integration between the two arm
or sorting subsystems and the movement subsystem has not been implemented
properly. The solution to the problem is the addition of batteries, replacing the
pumps used, adding sensors for robot movement and robot arm movement.

Keywords: Garbage, Waste Sorter Robot, Huskylens
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