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Abstrak: Robot pemindah barang berbasis kode warna RGB dengan arduino nano adalah 
sebuah sistem otomatis yang dirancang untuk memindahkan barang menggunakan deteksi 
kode warna RGB. Sistem ini dilengkapi dengan dua motor DC untuk menggerakkan roda, 
sensor inframerah dan photodioda untuk mendeteksi garis, sensor RGB untuk membaca kode 
warna objek, motor servo untuk menggerakkan gripper, serta motor stepper untuk mengatur 
posisi barang, dengan tujuan menggantikan mobil pemindah barang dengan sistem yang lebih 
efisien. Penelitian ini mengadopsi pendekatan desain dan implementasi berbasis arduino nano, 
dengan menguji robot dalam lingkungan yang memiliki jalur panduan dan objek dengan warna 
tertentu sebagai fokus penelitian. Analisis dilakukan dengan mengamati bagaimana robot 
memindahkan barang sesuai dengan warna yang terdeteksi. Hasil penelitian menunjukkan 
bahwa robot dapat memindahkan barang secara otomatis dengan tingkat akurasi yang 
memadai. Penelitian ini memberikan kontribusi signifikan bagi bidang teknologi Informasi, 
terutama dalam pengembangan sistem otomatis berbasis robotik yang dapat diterapkan dalam 
industri logistik dan manufaktur, dengan meningkatkan efisiensi dan presisi.  
 
Kata kunci: Arduino Nano, Barang, RGB, Robot  
 
Abstract: An RGB color code based goods moving robot with Arduino nano is an automatic 
system designed to move goods using RGB color code detection. This system is equipped with 
two DC motors to move the wheels, infrared sensors and photodiodes to detect lines, RGB 
sensors to read object color codes, servo motors to move the gripper, and stepper motors to 
adjust the position of goods, with the aim of replacing goods moving cars with a similar system. 
more efficient. This research adopts an Arduino nano-based design and implementation 
approach, by testing the robot in an environment that has a guide path and objects with certain 
colors as the research focus. Analysis is carried out by observing how the robot moves items 
according to the detected color. The research results show that robots can move goods 
automatically with a sufficient level of accuracy. This research makes a significant contribution 
to the field of Information Technology, especially in the development of robotic-based 
automated systems that can be applied in the logistics and manufacturing industry, by 
increasing efficiency and precision..  
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1. Pendahuluan 

Dalam industri modern, pengelolaan dan pemindahan barang merupakan kegiatan 
yang memerlukan ketelitian dan kecepatan tinggi. Namun, masih banyak perusahaan yang 
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mengandalkan tenaga manusia untuk memindahkan barang, yang mengakibatkan penggunaan 
waktu yang lama, tenaga besar, dan berisiko tinggi terhadap kecelakaan kerja, terutama pada 
pekerjaan yang melibatkan barang-barang berat dan berbahaya [1] [2]. Fenomena ini sering 
menghambat efisiensi operasional, meningkatkan biaya produksi, dan berpotensi menurunkan 
keselamatan kerja. Oleh karena itu, dibutuhkan solusi yang dapat menggantikan peran manusia 
dalam pemindahan barang untuk meningkatkan efisiensi dan keselamatan [3] [4]. Kondisi ideal 
yang diharapkan adalah terciptanya sistem otomatis yang dapat menggantikan peran manusia 
dalam memindahkan barang [5] [6]. Sistem ini harus dapat mendeteksi dan memindahkan 
barang dengan cepat, akurat, dan aman berdasarkan kode warna tertentu tanpa intervensi 
manusia. Dengan adanya sistem ini, efisiensi akan meningkat, kesalahan manusia dapat 
diminimalisir, dan risiko kecelakaan dapat dikurangi [7] [8]. Penggunaan robotika yang efisien 
diharapkan dapat mempercepat proses pemindahan barang serta meningkatkan keselamatan 
kerja di industri [9] [10]. 

Inovasi dalam penelitian ini adalah pengembangan robot pemindah barang berbasis 
kode warna RGB menggunakan arduino nano. Robot ini dirancang untuk mendeteksi warna 
RGB tertentu pada barang dan kemudian secara otomatis menempatkannya di lokasi yang 
telah ditentukan [11] [12]. Sistem ini menggunakan teknologi sensor RGB untuk membaca 
warna objek, motor DC untuk pergerakan robot, dan motor servo untuk menggerakkan gripper 
dalam mengambil dan memindahkan barang [13] [14]. Dengan sistem ini, diharapkan dapat 
menghemat waktu, tenaga, serta mengurangi risiko kecelakaan yang sering terjadi dalam 
proses pemindahan barang secara manual [15] [16]. Beberapa penelitian sebelumnya telah 
banyak mengembangkan robot pemindah barang, namun sebagian besar masih menghadapi 
keterbatasan dalam hal efisiensi dan presisi, terutama dalam hal deteksi warna dan 
pengendalian gerakan robot. [17] mengembangkan robot pemindah barang berbasis sensor, 
namun masih menggunakan motor servo untuk mengangkat barang yang tidak efisien. [18] 
serta [19] juga melakukan penelitian serupa, namun kurang memperhatikan akurasi dalam 
pembacaan warna dan kurangnya penggunaan sistem kendali yang terintegrasi. Berdasarkan 
penelitian sebelunya, ditemukan bahwa masih banyak robot yang belum mengintegrasikan 
sensor RGB yang tepat untuk pembacaan warna, serta belum memanfaatkan kontrol yang lebih 
efisien dalam pemindahan barang. 

Beberapa kendala yang ditemukan pada penelitian sebelumnya terkait pengembangan 
robot pemindah barang adalah ketergantungan pada motor servo yang tidak efisien untuk 
pengangkatan barang dan terbatasnya kemampuan sensor dalam mendeteksi warna barang 
secara akurat. Kendala lainnya adalah kurangnya sistem kendali yang terintegrasi yang 
memungkinkan robot untuk bergerak secara otomatis mengikuti jalur yang telah ditentukan 
dengan tingkat akurasi yang tinggi. Dengan demikian, inovasi yang diajukan dalam penelitian 
ini, yakni robot pemindah barang berbasis kode warna RGB yang menggunakan arduino nano, 
menawarkan solusi untuk mengatasi permasalahan terkait efisiensi waktu, tenaga, serta akurasi 
pengendalian robot. Berdasarkan permasalahan yang telah diidentifikasi bagaimana merancang 
robot pemindah barang yang dapat mendeteksi dan memindahkan barang secara otomatis 
berdasarkan kode warna RGB, sekaligus memastikan kinerjanya efisien dan akurat dalam 
memindahkan barang ke lokasi yang telah ditentukan. Sistem robot pemindah barang berbasis 
kode warna RGB menggunakan arduino nano yang mampu mengikuti garis pandu, mendeteksi 
warna barang dengan sensor RGB, serta secara otomatis memindahkan barang ke lokasi yang 
sesuai. Dengan demikian, penelitian ini bertujuan untuk meningkatkan efisiensi dan mengurangi 
ketergantungan pada tenaga manusia dalam proses pemindahan barang. 
 
2. Metode Penelitian 

Penelitian ini menerapkan metode hardware programming [20] dengan pendekatan mix 
method, di mana robot pemindah barang berbasis arduino nano menjadi subjek penelitian. 
Teknik pengumpulan data dilakukan melalui pengujian sistem robot untuk mengukur waktu dan 
akurasi deteksi warna, sedangkan teknik analisis data meliputi pengamatan terhadap kinerja 
robot, akurasi dalam mendeteksi warna, dan perbandingan waktu yang dibutuhkan. Tahapan-
tahapan dalam penelitian ini dapat dilihat pada gambar 1. 
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Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

Gambar 1. Metode Penelitian dalam Bidang Hardware Programming 
 

2.1 Perencanaan Proyek Penelitian (Project Planning) 
Pada tahap perencanaan proyek penelitian, terdapat beberapa hal penting yang perlu 

ditentukan dan dipertimbangkan, seperti pemilihan topik penelitian dan estimasi kebutuhan alat 
serta bahan [21]. Dalam penelitian ini, topik yang dipilih adalah robot penempatan barang 
berdasarkan kode warna RGB menggunakan arduino nano. 

 
2.2 Penelitian (Research) 

Pada tahap penelitian, terlebih dahulu dilakukan perancangan mengenai lokasi 
peletakan alat serta pemilihan sensor-sensor yang akan digunakan [22]. Komponen utama yang 
berperan penting dalam penelitian ini adalah arduino nano, yang berfungsi sebagai pengendali 
utama untuk mengatur kerja alat dan menerima data dari berbagai sensor yang terhubung 
dalam rangkaian. 

 
Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

Gambar 2. Penelitian Research 
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U5 U4 U3 U2 U1  

 

2.3 Pengetesan Komponen (Parts Testing) 
 Pengujian ini dilakukan dengan cara mengukur setiap bagian atau blok sistem alat, 
untuk membandingkan hasil pengujian dengan hasil yang diharapkan berdasarkan 
perancangan sistem [23]. Adapun pengujian yang dilakukan adalah sebagai berikut: 
1. Pengujian Sensor Garis 
2. Pengujian Sensor Warna 
3. Pengujian Motor DC 
4. Pengujian Gripper dan Servo 
5. Pengujian Motor stepper 
 

Tabel  1 Pengujian Sensor Garis 
 
 

Sensor U 

     

U1 High High Low High Low 

U2 High High Low High Low 

U3 High Low Low Low Low 

U4 High High High Low Low 

U5 High High High Low Low 

Arah Diluar Jalur Lurus Belok Kanan Belok Kiri 
Kiri/Kanan/ 

Stop 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

 

Tabel  2 Pengujian Sensor Warna 

Warna Kotak 
Output Sensor 

Merah 
Output Sensor Hijau Kode Warna 

Merah Merah > Hijau Merah > Biru #FF0000 

Hijau Hijau > Merah Hijau > Biru #00FF00 

Biru Biru > Hijau Biru > Merah #0000FF 

Warna Berbeda - - Tidak Ada 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

Tabel  3 Pengujian Motor DC 
Gerak Motor IN 1 IN 2 IN 3 IN 4 

Maju 0 1 0 1 

Mundur 1 0 1 0 

Belok Kanan 0 1 0 0 

Belok Kiri 0 0 0 1 

Putar Kanan 1 0 0 1 

Putar Kiri 0 1 1 0 

Stop 1 1 1 1 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

Tabel  4 Pengujian Gripper dan Servo 
STEP IN 1 IN 2 IN 3 IN 4 

0 0 0 1 1 

1 1 0 0 1 

2 1 1 0 0 

3 0 1 1 0 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

Tabel  5 Pengujian Motor stepper 
STEP IN 1 IN 2 IN 3 IN 4 

0 0 0 1 1 

1 1 0 0 1 

2 1 1 0 0 

3 0 1 1 0 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

2.4 Desain Sistem Mekanik (Mechanical Design) 
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Dalam mendesain perancangan dan implementasi suatu penelitian, terdapat beberapa 
tahapan penting yang perlu diperhatikan yang meliputi tahapan desain dari keseluruhan yang 
akan dibuat [24] sebagai berikut : 

1. Dimensi Sistem Mekanik Keseluruhan Sistem 
2. Perancangan Arduino Line Follower 
3. Perancangan Arduino Sensor Warna 
4. Perancangan Arduino Motor Stepper 
5. Perancangan LCD ke Arduino 

 

 
(1) 

 
 
 
 
 

(2) 

 
(3) 

 
 
 
 
 
 

(4) 

 
(5) 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

Gambar 3. Desain Sistem Mekanik 
 

2.5 Desain Sistem Listrik (Electrical Design) 
Sumber daya untuk alat ini menggunakan baterai yang dihubungkan ke arduino nano. 

fungsi adaptor adalah untuk mengubah tegangan tinggi menjadi lebih rendah dan mengubah 
tegangan AC menjadi DC [25]. 
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2.6 Desain Perangkat Lunak (Software Design) 
Perancangan perangkat lunak umumnya diperlukan bersamaan dengan perancangan 

perangkat keras, yang meliputi software untuk sistem kontrol alat (aplikasi) dan software 
antarmuka untuk komputer PC [26]. Pada aplikasi yang bersifat standalone (berdiri sendiri) 
yang tidak memerlukan kontrol dari PC, hanya dibutuhkan perangkat lunak untuk 
mengendalikan alat yang telah dirancang. 

 
2.7 Tes Fungsional (Functional Test) 

Tes fungsional dilakukan untuk mengintegrasikan sistem listrik dan perangkat lunak 
yang telah dirancang. Pengujian ini bertujuan untuk meningkatkan kinerja perangkat lunak 
dalam mengontrol desain sistem listrik serta mengidentifikasi dan mengatasi kesalahan (bug) 
dalam perangkat lunak tersebut [27]. 

 
2.8 Integrasi atau Perakitan (Integration) 

Modul listrik yang telah terintegrasi dengan perangkat lunak di dalam pengendaliannya, 
kemudian dipasang pada struktur mekanik yang telah dirancang. Setelah itu, dilakukan tes 
fungsional untuk menguji kinerja keseluruhan rangkaian atau sistem [28]. 

 
2.9 Tes Fungsional Keseluruhan Sistem (Overall Testing) 

Pada tahap ini, dilakukan pengujian untuk memverifikasi fungsi dari seluruh sistem, 
dengan tujuan memastikan bahwa semua komponen yang telah dirangkai dan diprogram 
dengan perangkat lunak dapat berfungsi dengan baik sebagai satu kesatuan alat [29]. 

 
2.10 Optimasi Sistem (Optimization)  

Optimasi dilakukan untuk meningkatkan kinerja aplikasi yang telah dirancang [30]. 
 

 
Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

Gambar 4. Desain Sistem 
 

Sistem pengangkatan barang dipengaruhi oleh kode warna. Robot berada ditempat 
parkir, robot on, kemudian robot berjalan untuk mengambil barang menggunakan sensor garis 
untuk mengenal lintasan berupa garis berwarna hitam, sehingga robot membaca kode warna 
reed, gree dan blue, kemudian robot berjalan menempatkan barang reed, gree dan blue. Jika 
kondisi barang tidak bisa di scan kode warna maka robot akan scan kode warna secara ulang 
reed, gree dan blue secara otomatis.  Dan robot akan berjalan kembali ketempat parkir jika 
sudah menempatkan barang maka robot akan berhenti. 
 

3. Hasil dan Pembahasan 
Berdasarkan hasil dan pembahasan dari perancangan alat, selanjutnya akan dijelaskan 

cara kerja setiap komponen yang digunakan. Robot ini mengandalkan arduino nano sebagai 
pengendali utama, yang kemudian terhubung dengan dua motor DC untuk menggerakkan roda. 
Selain itu, robot ini dilengkapi dengan dua pasang sensor, yaitu sensor inframerah dan 
photodioda, yang berfungsi sebagai pengirim dan penerima sinyal di bagian bawah robot untuk 
mendeteksi garis hitam pada jalur yang dilalui. Untuk mengenali warna objek, robot 
menggunakan sensor RGB yang berfungsi untuk membaca warna saat robot mendekati lokasi 
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pemindahan barang. Motor servo digunakan untuk menggerakkan gripper agar dapat 
mengambil dan menempatkan barang, sementara motor stepper berfungsi untuk menaikkan 
atau menurunkan barang sesuai dengan posisi yang diperintahkan. Sistem ini menerima 
pasokan daya sebesar 12 volt, yang disalurkan melalui baterai yang terhubung ke arduino 
nano. 

 
Sumber: Hasil Penelitian (2024) 

Gambar 5. Hasil Rangkaian Robot Pada Kit Mobil 
 

3.1 Pengujian Struktural 
Test fungsinoal keseluruhan sistem dilakukan pengetesan fungsi dari keseluruhan 

sistem. Sistem yang telah dibuat dapat berfungsi sesuai dengan konsep atau tidak. Apabila ada 
sistem yang tidak dapat bekerja dengan baik, akan dilakukan proses perakitan ulang setiap 
bagian sistemnya. Pengujian ini meliputi pengujian struktural, pengujian fungsional dan 
pengujian validasi. Pengujian struktural tahap ini bertujuan untuk mengetahui apakah jalur pada 
rangkaian sudah terhubung dengan benar sehingga sistem dapat berfungsi dengan baik. 
Pengujian ini dilakukan dengan cara mengetes jalur-jalur rangkaian. 

 
Tabel  6 Pengujian Struktural 

No Komponen Sistem Keterangan 

1 Arduino Nano 

Sensor Garis Terhubung 

Sensor Warna Terhubung 

Motor DC Terhubung 

Motor Servo Terhubung 

Motor stepper Terhubung 

Gripper  Terhubung 

LCD Terhubung 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

3.2 Pengujian Fungsional 
 Uji coba fungsional dilakukan pengujian yang bertujuan untuk mengetahui apakah alat 
yang telah dibuat dapat berjalan dengan baik dan sesuai dengan sistem yang ada. Dari hasil uji 
coba fungsional yang telah dilakukan bahwa sistem berjalan dengan baik atau berfungsi sesuai 
dengan sistem yang ada. Pengujian arduino nano pada dilakukan dengan cara memberikan 
tegangan 12V. Setelah itu output tegangan dicek pada pin 5V yang dihubungkan dengan phobe 
positif multimeter dan pin GND yang dihubungkan dengan negatif multimeter. Dari pengujian 
tersebut diketahui output tegangan 12V, sesuai dengan yang dibutuhkan oleh setiap komponen. 
Pengujian kelistrikan dilakukan untuk mengetahui apakah hardware berfungsi dengan baik atau 
tidak. Pengujian tersebut dapat dilihat pada tabel dibawah ini. 
 

Tabel  7 Pengujian Tegangan Pada Arduino Nano 
No Komponen  Konsumsi Daya Kondisi Keterangan 

1 Arduino Nano 5V ON Lampu Indikator Menyala 

2 Sensor Garis 5V ON Sensor Menyala 

3 Sensor Warna 5V ON Sensor Menyala 

4 Motor DC 12V ON Motor DC Menyala 
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No Komponen  Konsumsi Daya Kondisi Keterangan 

5 Motor Servo 12V ON Motor Servo Menyala 

6 Motor stepper 12V ON Motor stepper Menyala 

7 LCD 5V ON Layar LCD Menyala 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

Tabel  8 Pengujian Waktu Pengambilan Dan Penempatan Barang 
No Kode Warna Barang Pengambilan Barang Penempatan Barang Waktu 

1 Merah #FF0000  Merah #FF0000 Merah #FF0000 20 Detik 

2 Hijau #00FF00 Hijau #00FF00 Hijau #00FF00 25 Detik 

3 Blue #0000FF Blue #0000FF Blue #0000FF 15 Detik 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

3.3 Pengujian Validasi 
 Uji coba validasi dilakukan untuk menguji kinerja robot pemindah barang berbasis 
warna RGB yang menggunakan arduino nano. Pengujian ini bertujuan untuk mengevaluasi 
kemampuan robot dalam membedakan warna barang dan bergerak sesuai dengan instruksi 
yang telah diprogram. Pada robot yang diuji, tampilan LCD menampilkan beberapa indikator 
dengan keterangan sebagai berikut: 

1. RUN untuk menjalankan robot. 
2. Warna untuk memeriksa kestabilan sensor RGB. 
3. Line untuk menguji performa sensor garis. 
4. Setup untuk mengatur perintah yang diberikan kepada robot. 

Setiap tugas yang dimulai selalu ditandai dengan kata "selesai" sebagai tanda bahwa 
tugas tersebut telah selesai, dan perintah yang dapat dijalankan oleh robot terbatas hanya 
untuk memindahkan maksimal empat tumpukan barang. Berikut adalah tampilan perintah setup 
pada layar LCD robot, yang menunjukkan bahwa robot dalam kondisi standby dan siap untuk 
menjalankan tugas. 
Pengujian dan Penempatan Barang Warna Merah 

Proses pemindahan barang dan pembacaan sensor untuk warna #FF0000 (merah) 
dimulai ketika robot diberi barang dengan warna merah. Robot akan mendeteksi kode warna 
tersebut, kemudian menggerakkan gripper untuk mengambil barang. Secara bersamaan, lampu 
indikator pada sensor menyala, menandakan bahwa sensor berhasil mendeteksi warna. Sensor 
kemudian mengirimkan input ke mikrokontroler, yang mengidentifikasi bahwa barang yang akan 
dipindahkan berwarna merah. Di layar LCD, akan tampil tulisan "Kode Warna #FF0000". 
Setelah itu, robot akan berputar dan berbalik arah untuk menempatkan barang sesuai dengan 
kode warna merah.  
Pengujian dan Penempatan Barang Warna Hijau, proses pemindahan barang dengan kode 
warna #00FF00 (hijau) dimulai ketika robot diberikan barang berwarna hijau. Robot akan 
mendeteksi kode warna tersebut, kemudian menggerakkan gripper untuk mengambil barang 
yang sesuai dengan kode warna hijau. Secara bersamaan, lampu indikator pada sensor akan 
menyala, menandakan bahwa sensor telah berhasil mendeteksi warna. Sensor kemudian 
mengirimkan input ke mikrokontroler yang mengidentifikasi bahwa barang yang akan 
dipindahkan berwarna hijau. Pada layar LCD, akan ditampilkan tulisan "Kode Warna #00FF00", 
setelah itu, robot akan berputar dan mengubah arah untuk menempatkan barang sesuai 
dengan kode warna hijau. Pengujian dan Penempatan Barang Warna Biru, proses pemindahan 
barang dengan kode warna #0000FF (biru) dimulai ketika robot diberikan barang berwarna biru. 
Robot akan mendeteksi kode warna tersebut dan menggerakkan gripper untuk mengambil 
barang. Secara bersamaan, lampu indikator pada sensor menyala, menandakan bahwa sensor 
telah berhasil mendeteksi warna. Sensor kemudian mengirimkan input ke mikrokontroler yang 
memberitahukan bahwa barang yang akan dipindahkan berwarna biru. Di layar LCD, akan 
muncul pesan "Kode Warna #0000FF", ketika Robot Diberi Barang dengan Warna yang Tidak 
Sesuai Kode Warna, jika robot diberikan barang yang tidak sesuai dengan kode warna yang 
telah ditentukan, maka robot tidak akan bergerak. Di layar LCD, akan tampil pesan "Kode 
Warna KODE INVALID". Pemindahan Barang dengan Perintah Selesai. 

 
Tabel  9 Penempatan Barang Dan Menyimpan Barang 

No Kode Warna Barang Pengangkatan Barang Menyimpan Barang 

1 Merah #FF0000  Sesuai Pengangkatan Sesuai Penyimpanan 

2 Hijau #00FF00 Sesuai Pengangkatan Sesuai Penyimpanan 
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No Kode Warna Barang Pengangkatan Barang Menyimpan Barang 

3 Blue #0000FF Sesuai Pengangkatan Sesuai Penyimpanan 

Sumber: Hasil Penelitian (2024) 
 

3.4 Optimasi 
 Optimasi dilakukan untuk meningkatkan kinerja aplikasi yang dirancang. Selama 
pengujian keseluruhan, terdapat beberapa kondisi yang dapat mempengaruhi fungsi kerja 
robot, dan diharapkan beberapa hal berikut diperhatikan sebelum pengoperasian untuk 
menghindari masalah: 

1. Pastikan baterai yang digunakan dalam kondisi baru atau setidaknya memiliki daya 
lebih dari 5V. 

2. Pastikan jalur yang akan dilalui robot dalam keadaan rata dan bebas dari 
hambatan. 

3. Pastikan objek atau barang yang diberikan terletak tepat di tengah palet, sehingga 
sensor warna dapat mendeteksinya dengan mudah saat robot mendekati palet, 
serta memudahkan gripper untuk menjepit objek tersebut. 

4. Jika terjadi kesalahan dalam pembacaan, robot harus di-reset dan dijalankan 
kembali. 

Penelitian ini menunjukkan bahwa saat robot diaktifkan, pembacaan sensor garis 
sangat penting untuk menentukan arah yang akan ditempuh, dimulai dengan menuju area objek 
atau plat hitam. Jika terjadi kesalahan dalam pembacaan atau robot keluar jalur, maka robot 
akan di-reset dan mulai kembali dari awal. Selain itu, kecepatan pengambilan dan penempatan 
barang tercapai paling cepat ketika kode warna yang digunakan adalah biru (#0000FF) karena 
lintasan yang lebih mudah diikuti oleh robot, temuan ini menunjukkan bahwa penggunaan 
sensor RGB dan sensor garis pada robot memberikan hasil yang lebih efisien dibandingkan 
penelitian sebelumnya yang mengandalkan motor servo konvensional dan sensor sederhana, 
dimana penelitian seperti yang dilakukan oleh [17],  [18] dan [19] belum mengintegrasikan 
sensor RGB untuk pengenalan warna yang lebih akurat, menjadikan inovasi ini sebagai novelty 
dalam penelitian ini, meskipun demikian, kendala yang ditemukan meliputi kesalahan 
pembacaan sensor garis yang memerlukan reset, serta penurunan akurasi deteksi warna pada 
objek dengan latar belakang kurang kontras atau pencahayaan buruk, dan keterbatasan 
pengaturan kecepatan motor yang mempengaruhi kecepatan dan akurasi pengambilan dan 
penempatan barang. 
 
4. Kesimpulan 
 Berdasarkan hasil penelitian, dapat disimpulkan bahwa robot pemindah barang yang 
menggunakan kode warna RGB berbasis Arduino Nano berfungsi dengan baik untuk 
memindahkan barang secara otomatis sesuai dengan warna yang telah diprogram. Robot ini 
hanya dapat beroperasi jika terdapat jalur yang berfungsi sebagai pendeteksi perintah yang 
telah diprogram, dan jalur tersebut harus dalam kondisi rata agar sensor garis dapat bekerja 
dengan optimal. Sensor APDS-9960 yang digunakan dalam sistem ini mampu mendeteksi tiga 
warna utama, yaitu merah (#FF0000), hijau (#00FF00), dan biru (#0000FF), yang digunakan 
sebagai perintah untuk pemindahan barang. Jika robot menerima kode warna yang tidak sesuai 
dengan yang telah diprogram, sensor akan memberikan perintah ke layar LCD yang 
menampilkan pesan "Kode Warna KODE INVALID". Sebaliknya, jika warna yang terdeteksi 
sesuai, sensor akan menampilkan pesan "Barang Cukup" di layar LCD, yang menandakan 
bahwa barang dapat dipindahkan. Proses pemindahan barang ini dibatasi pada empat objek 
karena keterbatasan keypad yang digunakan (1x4). Meskipun sistem ini berfungsi dengan baik, 
beberapa kendala masih ditemukan, seperti ketergantungan pada jalur yang harus rata untuk 
memastikan pembacaan sensor yang akurat dan keterbatasan jumlah objek yang dapat 
dipindahkan. Oleh karena itu, disarankan untuk penelitian selanjutnya mengembangkan sistem 
dengan kemampuan mendeteksi lebih banyak objek dan meningkatkan fleksibilitasnya terhadap 
berbagai kondisi jalur, serta mengoptimalkan penggunaan sensor agar lebih akurat dalam 
berbagai kondisi pencahayaan dan latar belakang warna. Penelitian lebih lanjut juga perlu 
mengeksplorasi penggunaan teknologi lain, seperti kamera atau sensor warna lainnya, untuk 
meningkatkan akurasi dan kapabilitas robot dalam mendeteksi objek dengan lebih baik di 
lingkungan yang lebih kompleks. 
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