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ABSTRAK 

 
Teknologi-teknologi yang ada saat ini dapat dikembangkan secara 

signifikan menjadi sesuatu yang lebih kompleks, tetapi sangat berguna 

untuk meningkatkan keamanan dan tentunya sesuai dengan bidang 

pekerjaan yang dibutuhkan. Teknologi robotika dapat diterapkan pada 

sebuah gudang untuk memindahkan barang dengan cepat dan akurat. 

Gudang adalah sebuah bangunan atau ruangan yang digunakan untuk 

menyimpan bahan, gudang juga berperan penting untuk aliran barang 

dalam suatu perusahaan besar. Namun, proses pemindahan barang masih 

dilakukan secara manual, sehingga membutuhkan waktu yang cukup lama 

dan juga kesalahan dalam penempatan. Oleh sebab itu, dalam tugas akhir 

ini dibuat sebuah alat berupa robot line follower untuk proses pemindahan 

barang dan bekerja secara otomatis. Penerapan teknologi robot line 

follower memungkinkan proses pemindahan dilalukan secara otomatis 

tanpa adanya bantuan dari tangan manusia. Tugas akhir ini membuat dua 

buah robot line follower dilengkapi lengan robot yang dapat 

memindahkan box didalam gudang, dimana robot dapat memindahkan 

box sesuai dengan warna box, warna yang digunakan adalah merah, hijau, 

dan biru. Perancangan robot terbuat dari bahan plat alumium dan akrilik, 

mikrokontroler Arduino Mega sebagai pengolah data, sensor yang 

digunakan yaitu sensor infrared dan sensor TCS3200, motor DC sebagai 

penggerak robot dan motor servo sebagai lengan robot yang digunakan 

untuk mengambil dan meletakkan box. Hasil menunjukkan bahwa robot 

pemindah berfungsi dengan baik, mampu memindahkan sesuai warna 

pada box dengan tingkat keberhasilan 90%. Perbedaan waktu tempuh 

antara robot 1 dan robot 2 tidak begitu signifikan, durasi yang dibutuhkan 

robot 1 mencapai rata-rata 7 menit 56 detik sedangkan durasi yang 

dibutuhkan robot 2 mencapai rata-rata 7 menit 55 detik. 

 

 

Kata Kunci : Robot line follower, Lengan robot, Sensor infrared, 

Sensor TCS3200, Servo MG996R 
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ABSTRACT 

 

Current technologies can be developed significantly into something more 

complex, but very useful for improving security and certainly in 

accordance with the field of work needed. Robotics technology can be 

applied to a warehouse to move goods quickly and accurately. A 

warehouse is a building or room used to store materials, the warehouse 

also plays an important role for the flow of goods in a large company. 

However, the process of moving goods is still done manually, so it takes 

a long time and also errors in placement. Therefore, in this final project, 

a tool in the form of a line follower robot  was made for the process of 

moving goods and working automatically. The application of line 

follower  robot technology allows the transfer process to be carried out 

automatically without any assistance from human hands. This final 

project makes two line follower robots  equipped with robotic arms that 

can move boxes in the warehouse, where the robot can move boxes 

according to the color of the box, the colors used are red, green, and blue. 

The design of the robot is made of aluminum and acrylic plate materials, 

Arduino Mega microcontroller as a data processor, the sensors used are 

infrared  sensors and TCS3200 sensors, DC motors as robot drives and 

servo motors as robotic arms used to pick up and place boxes. The results 

showed that the moving robot functioned well, able to move according to 

the color of the box with a 90% success rate. The difference in travel time 

between robot 1 and robot 2 is not so significant, the duration needed by 

robot 1 reaches an average of 7 minutes 56 seconds while the duration 

needed by robot 2 reaches an average of 7 minutes 55 seconds. 

 

 

Keywords : Robot line follower, Robotic arm, Infrared sensor, 

TCS3200 sensor, Servo MG996R  
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