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ABSTRAK

Dalam tugas akhir ini, dibuat sebuah konveyor sebagai perangkat penunjang
mobilitas atau pemindahan barang yang memiliki dimensi panjang 100 cm serta
lebar 17 cm yang dilengkapi dengan belt dengan dimensi tebal 2mm, panjang
200cm serta lebar 16cm. Motor servo berada pada sisi — sisi konveyor dan
dimanfaatkan untuk mengarahkan telur hingga masuk ke dalam wadah dengan
kategori yang berbeda. Derajat putaran motor servo disesuaikan agar telur yang
dibawa oleh belt konveyor dapat mengarah ke dalam pipa sehingga telur dapat
masuk ke dalam wadah. Faktor untuk membedakan antara jenis telur besar dengan
telur kecil dapat dilihat dari ukuran berat dari telur tersebut dengan menggunakan
sensor loadcell. Apabila berat telur kurang dari 50gr maka dapat dikategorikan
sebagai telur ukuran kecil, namun apabila berat telur lebih dari 50gr maka dapat
dikategorikan sebagai telur ukuran besar. Sensor inframerah juga terpasang pada
sisi — sisi konveyor dan dimanfaatkan untuk penghitung telur yang telah di sortir ke
dalam wadah sesuai kategori besar atau kecil. Menggunakan mikrokontroler
Arduino UNO dan NodeMCU ESP8266 sehingga memungkinkan sistem
menampilkan data secara real — time sekaligus terhubung ke platform blynk
sehingga data yang telah diolah oleh mikrokontroler dapat dikirimkan dan di
monitoring melalui platform tersebut.

Kata kunci: Arduino UNO, NodeMCU ESP8266, Blynk, Load cell HX-711, Sensor

Inframerah, Konveyor
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ABSTRACT

In this final project, a conveyor is made as a device to support mobility or
moving goods which has dimensions of 100 cm in length and 17 cm in width which
is equipped with a belt with dimensions of 2 mm in thickness, 200 cm in length and
16 cm in width. Servo motors are located on the sides of the conveyor and used to
direct eggs into containers with different categories. The degree of rotation of the
servo motor is adjusted so that the eggs carried by the conveyor belt can lead into
the pipe so that the eggs can enter the container. The factor for distinguishing
between large types of eggs and small eggs can be seen from the weight of the eggs
using a load cell sensor. If the egg weight is less than 50 grams then it can be
categorized as a small egg, but if the egg weight is more than 50 grams then it can
be categorized as a large egg. Infrared sensors are also installed on the sides of the
conveyor and are used for egg counters which have been sorted into containers
according to large or small categories.Using the Arduino UNO and NodeMCU
ESP8266 microcontroller allows the system to dislplay real —time data and connect
to the blynk platform so that data that has been processed by the microcontroller

can be sent and monitored through the platform.

Keywords: Arduino Uno, NodeMCU ESP8266, Blynk, Load cell HX-711, Sensor

Infrared, Conveyor
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