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ABSTRAK

Penelitian tugas akhir “Rancang Bangun Alat Sortir dan Pengemas Bakso
Berbasis ATMega328p dengan Antarmuka Android” menggunakan dua buah
feeder sebagai penyortir jenis bakso yang akan dikemas, serta menggunakan
metode Aeat sealing dan sistem pneumatik sebagai pengemas bakso. Sistem kontrol
close loop menggunakan sensor inframerah E18-D80ONK diterapkan pada feeder
sehingga dapat membandingkan nilai set point dan keluaran berupa jumlah bakso
yang dikeluarkan oleh feeder yang kemudian menghasilkan sinyal error yang
diproses oleh mikrokontroler yang digunakan untuk menggerakkan aktuator berupa
motor DC gearbox dan motor servo. Selain itu, juga diterapkan sistem kontrol open
loop pada pengemas bakso dengan variabel sef point berupa waktu yang digunakan
untuk mengaktifkan atau mematikan relay yang terhubung pada aktuator berupa
solenoid valve dan heater sealer. Motor stepper digunakan sebagai penarik plastik
pengemas yang ditarik sesuai dengan panjang yang telah ditentukan. Sebagai sistem
antarmuka, digunakan tablet android dengan aplikasi yang dibuat khusus untuk alat
sortir dan pengemas bakso ini.

Penelitian tugas akhir ini menghasilkan sistem feeder yang dapat bekerja
secara optimal dengan tingkat keberhasilan 100% dapat dibuktikan melalui
kesesuaian antara jumlah bakso yang ditentukan dan jumlah bakso yang
dikeluarkan oleh feeder. Sistem penarik plastik dengan motor stepper dapat bekerja
secara optimal dengan rata-rata error penarikan plastik sebesar 2,5%. Sistem
pengemas bakso dengan metode heat sealing dapat bekerja secara optimal dengan
menggunakan waktu 500ms pada penyegelan secara vertikal dan dengan waktu
1500ms pada penyegelan horizontal yang menghasilkan kemasan plastik yang
melekat sempurna serta tidak ditemukan kebocoran pada kemasan.

Kata kunci: sortir, pengemasan, heat sealing, ATMega328p.
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ABSTRACT

The research for the final project "Design of a Meatball Sorting and
Packaging Tool Based on ATMega328p with Android Interface" uses two feeders
as sorters for the types of meatballs to be packaged, and uses a heat sealing method
and a pneumatic system as a meatball packer. A close loop control system using an
infrared sensor E18-DS80ONK is applied to the feeder so that it can compare the set
point value and output in the form of the number of meatballs issued by the feeder,
which then generates an error signal which is processed by the microcontroller
which is used to drive the actuator in the form of a DC motor gearbox and servo
motor. In addition, an open loop control system is also applied to meatball packers
using time as a set point to activate or deactivate the relay that is connected to the
solenoid valve and heater sealer as the actuator. Stepper motors are used to pull
plastic packaging according to a predetermined length. As an interface system, an
android tablet is used with an application that is made specifically for this meatball
sorting and packaging system.

This final project research produces a feeder system that can work optimally
with a success rate of 100% which can be proven through the suitability between
the number of meatballs specified and the number of meatballs released by the
feeder. The plastic pulling system with stepper motors can work optimally with an
average error of 2,5%. The meatball packaging system with the heat sealing method
can work optimally with 500ms for vertical time sealing and 1500ms for horizontal
time sealing which results in perfectly adhered plastic packaging and no leaks
found in the packaging.

Keywords: sorting, packaging, heat sealing, ATMega328p.
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