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ABSTRACT

DESIGN AND CONSTRUCTION OF ARM ROBOT INTEGRATION ON

PLC-BASED CONVEYOR SYSTEM FOR AUTOMATIC OBJECT SORTING

Abstract - In the current digital trading era, buying and selling transactions are
not limited to conventional platforms but also through online shop applications.
However; the process of sorting goods in logistics agencies often still relies on
manual metheds, resulting in inefficiency and lengthy processing times. This study
aims to design the integration of a robotic arm and a PLC-based conveyor system
for automatic object sorting. Previous journal references have contributed to
addressing this issue. The use of arm robots and PLCs In this system helps improve
efficiency, reduce human  errors, and increase processing speed. With this
integration, object sorting can be done quickly, accurately, and efficiently without
human intervention. System testing showed satisfactory results, with error rates
below 5%. In conclusion, this research demonstrates that integrating arm robots
into PLC-based conveyor systems has significant potential to improve industrial

efficiency, reduce operational costs, and enhance competitiveness.

Keywords: Arm robot, Conveyor, PLC, Object sorting, Automation, Industrial

efficiency.
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ABSTRAK

RANCANG BANGUN INTEGRASI ARM ROBOT PADA SISTEM
KONVEYOR BERBASIS PLC UNTUK PEMILAHAN OBJEK SECARA
OTOMATIS

Abstrak - Padaera perdagangan digital saat ini, transaksi jual beli tidak hanya
terbatas_pada platform konvensional tetapi juga melalui aplikasi online shop.
Namun, proses pemilahan barang di agen logistik seringkali masih dilakukan secara
manual, menyebabkan kurangnya efisiensi dan waktu yang dibutuhkan cukup lama.
Studi ini bertujuan untuk merancang integrasi antara lengan robot dan sistem
konveyor berbasis PLC untuk pemilahan objek secara otomatis. Referensi dari
jurnal sebelumnya memberikan kontribusi dalam memecahkan masalah tersebut.
Penggunaan arm robot dan PLC dalam sistem ini membantu meningkatkan
efisiensi, mengurangi kesalahan manusia, dan meningkatkan kecepatan proses.
Dengan integrasi ini, pemilahan objek dapat dilakukan dengan cepat, akurat, dan
efisien tanpa campur tangan manusia. Pengujian sistem menunjukkan hasil yang
memuaskan, dengan presentase kesalahan di bawah 5%. Kesimpulannya, penelitian
ini menunjukkan bahwa integrasi arm robot pada sistem konveyor berbasis PLC
memiliki potensi besar dalam meningkatkan efisiensi industri, mengurangi biaya

operasional, dan meningkatkan daya saing.

Kata Kunci: Arm robot, Konveyor, PLC, Pemilahan objek, Otomatisasi, Efisiensi

industri.
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