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MOTTO

“Allah tidak membebani seseorang melainkan sesuai dengan kesanggupannya.*

(Q.S. Al-Baqgarah: 286)

“Tidak ada kesuksesan tanpa kerja keras. Tidak ada keberhasilan tanpa
kebersamaan. Tidak ada kemudahan tanpa doa.”
(Ridwan Kamil)

“Lakukan yang terbaik di semua kesempatan yang kamu miliki.”

(Penulis)

Kupersembahkan untuk :

% Ayah dan lbu Tersayang

% Kakakku Tersayang

% Keluargaku Tersayang
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ABSTRAK

Robot Lengan Penyortir Kualitas Telur Konsumsi Menggunakan Sensor

Infrared, Sensor Light Dependent Resistor Dan Sensor Load Cell

Muhammad Wahyu Al Hafidz (2022:63 Halaman)

Industri perunggasan berperan penting dalam penyediaan protein hewani
masyarakat, salah satunya peternakan ayam ras petelur yang menghasilkan produk
telur konsumsi. Di bidang peternakan, proses penyortiran kualitas telur konsumsi
masih menggunakan metode manual seperti menerawang telur dengan bantuan
lampu senter atau sumber cahaya. Berdasarkan permasalahan tersebut, maka
dibuatlah alat untuk mendeteksi kualitas telur secara otomatis dengan menggunakan
sinar LED dan Sensor LDR. Alat ini dibangun dengan menggunakan Arduino Mega
2560, Motor Servo, Vacuum Gripper, Sensor Infrared, Sensor Light Dependent
Resistor, Sensor Load Cell, LCD 16x2, Modul 12C, LED, 6 DOF Aluminium 6 Axis
Rotating Mechanical dan Belt Conveyor. Sensor LDR digunakan untuk
menentukan kualitas telur baik dan buruk dengan membaca nilai intensitas cahaya
yang menembus pada telur yang berasal dari LED. Telur dengan kualitas baik akan
lanjut ke tahap pengelompokan ukuran telur dengan menggunakan sensor load cell
dan telur dengan kualitas buruk tidak akan lanjut ke tahap pengelompokan telur.
Telur yang telah dideteksi akan dipindahkan ke tempat yang sesuai dengan kualitas

telur menggunakan vacuum gripper pada robot lengan.

Kata Kunci : Telur, Robot, Penyortir, Vacuum Gripper, Belt Conveyor.
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ABSTRACT

Robot Arm Sorter Egg Quality Consumption Using Infrared Sensor, Light

Dependent Resistor Sensor And Load Cell Sensor

Muhammad Wahyu Al Hafidz (2022:63 Pages)

The poultry industry plays an important role in providing the community
with animal protein, one of which is laying hens farms that produce egg products
for consumption. In the field of animal husbandry, the process of sorting the quality
of consumption eggs still uses manual methods such as looking at eggs with the
help of a flashlight or light source. Based on these problems, a tool is made to detect
egg quality automatically using LED rays and LDR sensors. This tool is built using
Arduino Mega 2560, Servo Motor, Vacuum Gripper, Infrared Sensor, Light
Dependent Resistor Sensor, Load Cell Sensor, 16x2 LCD, 12C Module, LED, 6
DOF Aluminum 6 Axis Rotating Mechanical and Belt Conveyor. The LDR sensor
is used to determine the quality of good and bad eggs by reading the value of the
intensity of light that penetrates the eggs from the LED. Eggs with good quality will
proceed to the egg size grouping stage using a load cell sensor and eggs with poor
quality will not proceed to the egg grouping stage. Eggs that have been detected
will be moved to a place that matches the quality of the eggs using a vacuum gripper

on the robotic arm.

Keywords : Egg, Robot, Sorter, Vacuum Gripper, Belt Conveyor.
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