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ABSTRAK 

Pengemasan adalah proses akhir dari sebuah produksi yaitu 

sebelum ke tahap pemasaran. Biasanya, pada industri dalam proses 

pengemasan dilakukan dari mulai satuan sampai pengemasan dalam 

bentuk wadah yang lebih besar seperti kardus. Hal ini dilakukan agar 

kemasan yang tadinya satuan dapat lebih mudah dibawa ataupun 

dipindahkan dalam bentuk yang lebih ringkas. Proses pengemasan ini 

akan sangat penting dilakukan di samping untuk memudahkan manusia 

juga akan menjadi daya tarik karena akan lebih rapih. Berdasarkan hal 

tersebut, perlu adanya pembuatan alat pengemasan botol menggunakan 

kardus. Adapun perangkat yang dibutuhkan yaitu konveyor, 

mikrokontroller, motor stepper, motor servo, sensor proximity infrared 

dan power supply sebagai sumber. Proses pengemasan botol dilakukan 

dengan cara merapihkan datangnya botol yang ada pada kardus setelah 

melewati corong dilanjutkan dengan penutupan bagian belakang kardus 

sampai dengan proses pelakbanan. Hasil percobaan dari sensor proxy 

yang mendeteksi benda akan terdeteksi jika jarak benda dengan jarak 

yang disesuaikan oleh potensio proxy kurang dari atau sama dengan. Pada 

stepper rata-rata error sekitar 8% karena dipengaruhi oleh kondisi sekitar 

dan human error. Terdapat 80% berhasil dari pengujian sistem yang 

dilakukan secara keseluruhan dengan 10 kali percobaan dan 20% 

dinyatakan tidak berhasil karena servo 2 tidak mengenai tutup belakang 

kardus dan servo 3 bergerak tidak memotong lakban. 

 

Kata kunci: konveyor, motor stepper, mikrokontroller, motor servo, 

sensor proximity infrared 
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ABSTRACT 

Packaging is the final process of a production, namely before 

going to the marketing stage. Usually, in the industry, the packaging 

process is carried out from the start of the unit to packaging in the form 

of larger containers such as cardboard. This is done so that the packaging 

that used to be a unit can be more easily carried or moved in a more 

concise form. This packaging process will be very important in addition 

to making it easier for humans, it will also be an attraction because it will 

be tidier. Based on this, it is necessary to make a bottle packaging tool 

using cardboard. The devices needed are conveyors, microcontrollers, 

stepper motors, servo motors, infrared proximity sensors and power 

supplies as sources. The process of packaging the bottles is done by 

tidying up the arrival of the bottles on the cardboard after passing 

through the funnel followed by closing the back of the cardboard until the 

duct tape process. The experimental results of the proxy sensor that 

detects objects will be detected if the object's distance to the distance 

adjusted by the proxy potentiometer is less than or equal to. In the stepper, 

the average error is around 8% because it is influenced by surrounding 

conditions and human error. There was 80% success from the overall 

system test with 10 trials and 20% were declared unsuccessful because 

servo 2 did not hit the back cover of the cardboard and servo 3 moved 

without cutting the duct tape. 

 

Keywords: conveyor, stepper motor, microcontroller, servo motor, 

infrared proximity sensor 
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