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DESAIN SKEMATIK ELEKTRIK

ROBOT PHOBOS DAN DEIMOS PILAH CERDAS

Owen Marcell Salim

ABSTRAK

Kontes Robot Tematik Indonesia (KRTMI) merupakan kompetisi yang diadakan
untuk menguji kreativitas dan keterampilan dalam membuat solusi otomasi untuk
masalah nyata. Tema yang digunakan pada KRTMI 2024 adalah pemilahan sampah.
Dibuat dua robot, robot pemilah dan robot pengumpan yang bertugas untuk
mentransportasikan sampah ke area pemilahan. Robot pengumpan menggunakan
mikrokontroler Arduino MEGA sebagai prosesor utama. Robot pengumpan dapat
bergerak menggunakan 2 roda yang dikendalikan motor driver, dan lengan penjepit
yang dikendalikan oleh tiga servo. Kendali robot pengumpan dilakukan dengan
manual menggunakan komunikasi wireless. Robot pemilah bergerak dengan 4 roda
yang dikendalikan oleh 2 motor driver, dan lengan yang dikendalikan dengan tiga
buah servo motor. Robot pemilah tidak dikendalikan secara manual melainkan
bergerak secara otonom dengan bantuan sensor yaitu infrared dan juga kamera
HuskyLens, yang dilengkapi dengan algoritma machine learning untuk dapat
membedakan tipe-tipe sampabh.

Kata kunci: sampah, kendali, daya
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ELECTRICAL SCHEMATIC DESIGN FOR ROBOTS

PHOBOS AND DEIMOS PILAH CERDAS

Owen Marcell Salim

ABSTRACT

KRTMI (Kontes Robot Tematik Indonesia) is a competition that is held to test the
creativity and technical skills of students to create a solution for real problems. The
theme for the 2024 competition is waste management. Two robots are created for
this competition, the waste sorter robot, and a feeder robot whose job is to transport
waste to the sorting area. The feeder robot uses the microcontroller Arduino MEGA
as its main processor. The feeder robot moves using 2 wheels which are controlled
using a motor driver, and has a gripper arm controlled using 3 servo motors.
Control of the feeder robot is operated manually using wireless communication.
The sorter robot moves using 4 wheels controlled by 2 motor drivers, and has an
arm controlled by 3 servo motors. The sorter robot is not controlled manually, but
rather moves autonomously by using sensors. The sensors used in the robot includes
infrared sensors, and also HuskyLens camera, which includes a machine learning
algorithm to help identify different types of waste.

Keywords: waste, control, power
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