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Pemrograman Dobot Magician Berbasis Python Dalam Menentukan Kordinat 

Pick and Place 

ABSTRAK 

Perkembangan teknologi digital mencerminkan perjalanan panjang dan 

transformasional dari teknologi sederhana menuju inovasi yang semakin kompleks 

dan terpadu. Revolusi Industri pertama membawa perubahan besar di berbagai 

sektor dengan kemunculan mesin uap pada abad ke-18. Seiring berjalannya waktu, 

revolusi industri berkembang dari era 1.0 hingga era 4.0, yang ditandai dengan 

penggunaan teknologi nirkabel, Internet of Things (IoT), Artificial Intelligence 

(AI), dan Machine Learning. Pada era Industri 4.0, perguruan tinggi sebagai pusat 

pengembangan ilmu dan teknologi diharapkan mampu meningkatkan peranannya 

dalam memajukan dan mengembangkan potensi yang dimiliki. Dobot Magician 

Basic Plan, sebuah robot lengan desktop multifungsi, hadir sebagai media 

pembelajaran robotika yang dirancang untuk praktik edukasi. Robot ini mampu 

melakukan berbagai tugas seperti mengambil objek, menulis, menggambar, dan 

mencetak objek 3 dimensi dengan akurasi tinggi. Pengujian yang dilakukan adalah 

keberhasilan Dobot Magician dalam melakukan pick and place tomat dan respon 

Dobot Magician terhadap barang selain tomat. Hasil pengujian menunjukkan 

bahwa alat ini  mampu melakukan pick and place dengan kordinat yang sudah 

ditentukan dengan presentase keberhasilan sebesar 73,3% dan respon terhadap 

barang lain tergantung dari rekognisi camera. 

Kata Kunci: Pemilah Kematangan Buah Tomat, Open CV, Dobot Magician, 

Konveyor, Robotika Edukasi. 
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Python-Based Dobot Magician Programming in Determining Pick and Place 

Coordinates 

ABSTRACT 

The development of digital technology reflects a long and transformative journey 

from simple technologies to increasingly complex and integrated innovations. The 

First Industrial Revolution brought significant changes across various sectors with 

the emergence of steam engines in the 18th century. Over time, industrial 

revolutions evolved from era 1.0 to era 4.0, marked by the use of wireless 

technology, Internet of Things (IoT), Artificial Intelligence (AI), and Machine 

Learning. In the era of Industry 4.0, universities are expected to enhance their role 

in advancing and developing the potential they possess. The Dobot Magician Basic 

Plan, a multifunctional desktop robotic arm, serves as an educational tool designed 

for practical learning. This robot can perform tasks such as picking objects, 

writing, drawing, and 3D printing with high accuracy. The testing involved the 

Dobot Magician's success in performing pick and place tasks with tomatoes and its 

response to other objects. The results showed that the device could perform pick 

and place operations with a success rate of 73,3% and respond to other objects 

based on camera recognition. 

Keywords: Tomato Ripeness Sorter, Open CV, Dobot Magician, Conveyor, 

Educational Robotics. 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Sejarah dan evolusi teknologi digital mencerminkan perjalanan yang 

panjang dan transformasional dari teknologi sederhana menuju inovasi yang 

semakin kompleks dan terpadu (Juli et al., 2024). Pada era modern saat ini 

perkembangan teknologi sangat pesat hingga membuat banyaknya 

perubahan dalam lingkungan industri dan bisnis bahkan banyak perusahaan 

telah memanfaatkan teknologi otomatis serta arm robot sebagai operator 

produksi, bertujuan untuk menunjukan kapabilitas perusahaan dengan 

adanya penggunaan teknologi terbarukan yang sangat bisa menjaga kualitas 

serta konsistensi produksi  dengan pengeluaran atau modal produksi lebih 

efisien serta terukur. Teknologi otomatis ini merupakan sebuah wadah 

perusahaan atau bisnis untuk memberikan kesan higienis serta 

meninggalkan kata kuno untuk industri pada era modern saat ini. 

 

Pada Revolusi Industri pertama terjadi perubahan secara besar-

besaran di bidang pertanian, manufaktur, pertambangan, transportasi, dan 

teknologi, yang ditandai dengan kemunculan mesin uap pada abad ke-18 

(Tundjung & Noviyanti, 2021). Industri memiliki perkembangan yang 

sangat pesat , hal ini dapat di lihat dari perbedaan wujud perindustrian saat 

ini dengan masa lampau. Revolusi industri merupakan suatu perubahan 

yang terjadi secara besar-besaran di dunia industri dikarenakan munculnya 

inovasi dalam mengelola sumber daya, sehingga menjadikan tiap prosesnya 

jauh lebih efektif dan efisien dari sebelumnya.Sejarah revolusi industri 

dimulai dengan industri 1.0, 2.0 ,3.0 serta 4.0 . Zaman era industri 1.0 di 

tandai dengan mesin bertenaga uap , era industri 2.0 di mulai dengan di 

temukannya tenaga listrik . pada era industri 3.0 dunia industri mulai efisien 

dengan di gunakannya manufaktur otomasi pada berbagai hal. Pertumbuhan 

industri yang semakin efektif dan efisien ini seiring perkembangan revolusi 

industri 4.0 terus merebak keseluruh penjuru dunia dengan berbagai 

sistematis yang dibawa dan segala konsekuensinya (Purba et al., 2021). Kita 
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berada dalam era "Industrie 4.0". Istilah ini berasal dari sebuah 

proyek dalam strategi teknologi canggih pemerintah Jerman yang 

mengutamakan komputerisasi pabrik (Yunus & Mitrohardjono, 2020). 

Industri 4.0 kini hadir dengan menerapkan manufaktur yang dapat di 

koneksikan dengan teknologi nirkabel atau internet , era di mana 

pengembangan teknologi lebih lanjut seperti Internet of things ( IoT ) , 

Artificial Intelligence ( AI )  dan Machine Learning. 

 

Di era revolusi industri 4.0 Perguruan tinggi sebagai salah satu 

penyelenggara pendidikan tinggi serta  sebagai  pusat  penggembangan  ilmu  

dan  teknologi  diharapkan  mampu  meningkatkan perannya  dalam  

memajukan  dan  mengembangkan  seluruh  potensi  yang  dimiliki 

(Ismunandar & Rini, 2024). Dimana dalam proses industri, zaman ini 

merupakan platform kerja sama antara manusia dan teknologi. Kemajuan 

teknologi baru akan muncul di masa depan dan membuat hidup manusia 

semakin sederhana (Asida & Saputro, 2024). Maka tidak heran pada era 

modern saat ini sangat banyak Perusahaan yang mulai mengalihkan metode 

produksi monitoring hulu hingga hilir menggunakan teknologi terbarukan 

yang tidak butuh campur tangan operator terlalu banyak sehingga 

pencatatan pengeluaran, pemasukan hingga stock barang dapat dilakukan 

secara online.  

Peralihan industry menjadi industry 4.0 saat ini sudah menggunakan 

berbagai macam teknologi salah satunya adalah arm robot yang dapat 

melakukan kegiatan layaknya tangan manusia, arm robot ini dapat di desain 

sedemikian rupa untuk menjalakan berbagai macam tugas, mulai dari pick 

and place, pengecatan plat besi, penggantian maupun instalasi spare part 

pada produk, hingga dapat melakukan 3D printing dengan arm robot. 

 

Dobot Magician Basic Plan adalah desktop arm robot multifungsi 

yang didesain untuk praktik edukasi robotika. Robot ini hadir sebagai media 

peraga pembelajaran arm robot layaknya seperti yang ada pada industry 

namun dengan system kerja yang tentunya lebih sederhana dan ukurannya 
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pun terbilang mini. Robot ini dapat berkerja secara continue dengan akurasi 

gerak ysng tinggi. Robot ini dapat diprogram untul mengikuti perintah anda, 

mulai dari bergerak, mengambil objek, menulis, menggambar, bahkan 

mencetak objek 3 dimensi. 

Dobot Magician Basic Plan dengan bobot 500g ini terbuat dari 

alumunium alloy serta plastik ABS, robot arm yang dibekali 4 sendi ini 

berkomunikasi dengan kontroller menggunakan port USB (Universal Serial 

Bus) dan software Dobot Studio, Repetier Host, serta Dobot Blockly. Robot 

ini membutuhkan catu daya sebesar 12V/7A  dengan konsumsi daya 

maksimum hingga 60W, serta memiliki Gripper Kit berbasis Pneumatic yang 

berkekuatan 8N. 

1.2 Rumusan Masalah 

Adapun perumusan masalah dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah: 

1. Bagaimana memprogram bahasa python di sistem Pick and Place  pada 

Dobot Magician? 

2. Bagaimana prinsip kerja mesin sortir buah tomat berbasis Dobot Magician? 

3. Bagaimana pembuatan program python untuk Dobot Magician 

mengoperasikan Pick and Place? 

4. Bagaimana akurasi pengambilan tomat dengan suction cup yang dilakukan 

Dobot Magician? 

1.3 Batasan Masalah 

Adapun beberapa batasan masalah perlu diperhatikan: 

1. Fokus akan diberikan pada pengoperasian suction cup pada metode pick 

and place. 

2. Area dan bidang tomat yang bersifat tidak tentu menjadi tantangan 

melakukan pick and place pada target tomat yang ingin disortir. 

3. Dobot Magician bergerak berdasarkan kordinat yang sudah diprogram. 

4. Ketika Dobot Magician gagal melakukan pick and place pada tomat maka 

tomat harus diambil secara manual dikarenakan Dobot Magician tidak 

dirancang untuk melakukan adaptasi kordinat. 
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1.4 Tujuan 

Adapun tujuan dari penyusunan tugas akhir ini yakni:  

1. Merancang alat pemilah tomat otomatis dengan algoritma pemograman 

berbahasa python di sistem Pick and Place pada robot arm Dobot 

Magician 

2. Merancang alat dengan prinsip kerja sortir buah tomat berdasarkan 

kematangan berbasis Dobot Magician. 

3. Membuat program python untuk mengoperasikan metode Pick and Place 

pada Dobot Magician. 

4. Menjadikan alat yang dapat menjalankan Pick and Place dengan suction 

cup pada Dobot Magician secara akurat. 

1.5 Luaran 

Adapun luaran dari tugas akhir ini adalah : 

1. Menghasilkan laporan tugas akhir mengenai “Pemilah Kematangan Buah 

Tomat Otomatis Menggunakan Dobot Magician Berbasis Camera Vision”. 

2. Menghasilkan artikel ilmiah mengenai “Pemilah Kematangan Buah Tomat 

Otomatis Menggunakan Dobot Magician Berbasis Camera Vision.
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BAB V  

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Setelah melaksanakan segala kegiatan dari awal pengenalan Dobot 

Magician, memulai program, sampai dengan pengujian, penulis 

menyimpulkan beberapa hal yaitu: 

1. Cara pemrograman Dobot Magican dengan bahasa pemrograman python 

dengan menentukan kordinat pick and place dilakukan pencatatan secara 

manual dengan mencari titik kordinat yang disesuaikan terus menerus 

menggunakan aplikasi Dobot Studio. 

2. Prinsip kerja dari alat penyortir buah tomat berdasarkan tingkat 

kematangan dengan Dobot Magician dilakukan dengan konveyor yang 

mengantarkan tomat ke area scanning lalu diidentifikasi oleh camera, 

setelah dapat dipastikan buah tomat matang atau belum matang lalu Dobot 

Magician mensortir tomat ke box yang sudah disediakan sesuai kategori. 

3. Cara memprogram sistem pick and place menggunakan bahasa python 

didahului dengan instalasi library pydobot dan pyserial, ketika sudah 

tersambung dengan Dobot Magician lalu tentukan kordinat pick dan 

tentukan kembali kordinat place sesuai kategori tomat matang dan belum 

matang. 

4. Akurasi Dobot Magician untuk melakukan tugas pick and place tomat 

dengan Suction cup menyentuh persentase 73,3% keberhasilan, faktor 

adanya kegagalan dapat ditimbulkan dari pembacaan sensor infrared yang 

terlambat maupun kontur dari tomat yang disetiap kondisi berubah-ubah. 
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5.2 Saran 

Dari penyusunan laporan yang telah dibuat, penulis dapat memberikan 

beberapa saran sebagai berikut: 

1. Menggunakan Raspberry Pi yang lebih kompetibel untuk menggunakan 

metode Open CV untuk mengenali tomat dan mensortir tomat 

menggunakan Dobot Magician. 

2. Lebih disarankan menggunakan komputer dan menggunakan aplikasi 

dobot studio untuk pergerakan Dobot Magician yang lebih cepat dan 

tepat untuk mengurangi waktu sortir. 
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