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PENGEMBANGAN PROTOTIPE CONVEYOR TERINTEGRASI DENGAN ROBOT
MANIPULATOR

Radhi Yatul Hidayat

ABSTRAK

Pengembangan prototipe conveyor terintegrasi dengan robot manipulator merupakan salah
satu solusi untuk meningkatkan produktivitas dan efisiensi dalam proses produksi.Prototipe ini
menggunakan aspek Python dan Dobot Magician dengan metodologi Rapid Application
Development (RAD).Python digunakan untuk pemrograman perangkat dan Dobot Magician
digunakan sebagai robot manipulator.Metodologi RAD digunakan untuk mempercepat proses
pengembangan prototipe. Metodologi ini terdiri dari 4 fase yaitu Perencanaan kebutuhan, Desain
Sistem, Pengembangan, Implementasi.Hasil dari penelitian ini adalah prototipe conveyor
terintegrasi dengan robot manipulator yang dapat berjalan dengan baik. Prototipe conveyor ini

dapat digunakan untuk memindahkan objek dari satu tempat ke tempat lain secara otomatis.

Kata kunci: conveyor, robot manipulator, Python, Dobot Magician, Motor DC Gearbox, Rapid

Application Development (RAD)
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CONVEYOR INTEGRATED PROTOTYPE DEVELOPMENT WITH ROBOT
MANIPULATORS

Radhi Yatul Hidayat

ABSTRACT

The development of a conveyor prototype integrated with a robot manipulator is one
solution to increase productivity and efficiency in the production process. This prototype uses
aspects of Python and Dobot Magician with the Rapid Application Development (RAD)
methodology. Python is used for device programming and Dobot Magician is used as a robot
manipulator. RAD methodology is used to speed up the prototype development process. This
methodology consists of 4 phases, namely requirements planning, system design, development,
implementation. The result of this research is a prototype conveyor integrated with a robot
manipulator that can run well. This conveyor prototype can be used to move objects from one

place to another automatically.

Keywords: conveyor, robot manipulator, Python, Dobot Magician, DC Motor Gearbox, Rapid
Application Development (RAD)
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