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ABSTRAK

Pembangunan dan pertumbuhan UMKM (Usaha Mikro Kecil dan
Menengah) sangat penting bagi ekonomi Indonesia. UMKM umumnya
menggunakan metode tradisional dalam produksi, termasuk pengemasan,
yang dapat menurunkan kualitas produk. Salah satu produk utama
UMKM adalah minuman, di mana kemasan yang baik sangat
berpengaruh terhadap kualitas produk. Oleh karena itu, diperlukan mesin
otomatis untuk mempercepat dan memperbaiki proses produksi. Pada
Tugas Akhir kali ini bertujuan untuk merancang bangun prototipe mesin
pengisian dan penutupan botol otomatis berbasis mikrokontroler dan
mengintegrasikan sensor dan aktuator dalam prototipe untuk memastikan
proses pengisian dan penutupan botol otomatis berjalan dengan akurat
dan efisien. Dalam perancangan mekanik menggunakan aplikasi
SketchUp, dirancang sebuah konveyor dengan panjang 60 cm, lebar 15
cm, dan tinggi 15 cm. Konveyor ini dilengkapi rotary dengan diameter 20
cm, lubang botol berdiameter 5,5 cm, serta as rotary setinggi 30 cm.
Mekanik konveyor dan rotary dibuat dari akrilik, sementara meja
menggunakan besi siku dan plat. Alat ini dilengkapi dengan Arduino uno
R3 sebagai kontrolernya sensor proximity sebagai untuk mendeteksi
adanya botol, water pump untuk memompa air, motor dc untuk menutup
botol dan konveyor, motor stepper untuk memutar rotary. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa mesin mampu mengisi botol 550 ml dalam waktu 58
detik menghasilkan rata-rata error 0,18%. Proses penutupan botol
menggunakan sensor dan motor DC menunjukkan bahwa 5 Kali
percobaan 4 botol tertutup rapat dan 1 botol tidak tertutup rapat dengan
waktu penutupan optimal sekitar 0.5 detik. Sensor E18-D80NK yang
digunakan dapat mendeteksi botol dengan akurat pada jarak yang diatur
melalui program Arduino. Mesin pengisian dan penutupan botol otomatis
ini mampu meningkatkan efisiensi waktu dan kualitas produk UMKM,
serta mengurangi ketergantungan pada tenaga manual. Hasil penelitian
menunjukkan bahwa penerapan teknologi otomatisasi  dapat
meningkatkan daya saing produk UMKM di pasar yang lebih luas.

Kata kunci : UMKM, otomatisasi, mikrokontroler, pengisian
botol, penutupan botol, sensor E18-D80NK



ABSTRACT

The development and growth of MSMEs (Micro, Small and
Medium Enterprises) is crucial to the Indonesian economy. MSMEs
generally use traditional methods in production, including packaging,
which can reduce product quality. One of the main products of MSMEs is
beverages, where good packaging greatly affects product quality.
Therefore, an automatic machine is needed to speed up and improve the
production process. This Final Project aims to design a prototype of a
microcontroller-based automatic bottle filling and closing machine and
integrate sensors and actuators in the prototype to ensure the automatic
bottle filling and closing process runs accurately and efficiently. In
mechanical design using the SketchUp application, a conveyor with a
length of 60 cm, width of 15 cm, and height of 15 cm is designed. This
conveyor is equipped with a rotary with a diameter of 20 cm, a 5,5 cm
diameter bottle hole, and a 30 cm high rotary axle. The mechanical
conveyor and rotary are made of acrylic, while the table uses angle iron
and plate. This tool is equipped with Arduino uno R3 as the controller,
proximity sensor to detect the bottle, water pump to pump water, dc motor
to close the bottle and conveyor, stepper motor to rotate the rotary. The
test results show that the machine is able to fill 550 ml bottles within 58
seconds resulting in an average error of 0.18%. The bottle closure process
using sensors and DC motors shows that 5 times the trial 4 bottles are
tightly closed and 1 bottle is not tightly closed with an optimal closing
time of about 0.5 seconds. The E18-D80ONK sensor used can detect bottles
accurately at a distance set through the Arduino program. This automatic
bottle filling and closing machine is able to improve the time efficiency
and quality of MSME products, and reduce dependence on manual labor.
The results show that the application of automation technology can
increase the competitiveness of MSME products in a wider market.

Keywords . MSME, automation, microcontroller, bottle filling,
bottle closing, E18-D80NK sensor
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Input
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Mekanik

Flowchart
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. Perangkat lunak
. Perangkat keras
: Antarmuka yang digunakan untuk mempermudah

monitoring dan kontrol

: Masukan
. Keluaran
. Rangkaian kabel pada komponen elektronik
: Rancangan
. Perakitan
Blok Diagram :

Perencanaan alat yang mana di dalamnya terdapat
inti dari pembuatan alat atau modul

. Aur kerja atau proses yang merepresentasikan

langkah-langkah dalam bentuk simbol grafik yang
urutannya hubungkan dengan panah.

. Suatu kegiatan untuk menciptakan sistem yang baru

maupun memperbaiki atau mengganti sistem yang
sudah ada secara keseluruhan.
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