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ABSTRAK 

Otomatisasi pada Alat Pengisi Kacang Telur Berbasis ATmega328P merupakan salah satu 

contoh perkembangan teknologi di zaman sekarang ini. ATmega328P merupakan  jenis 

Integrated Circuit (IC) tipe ATmega328 dimana memiliki konsumsi daya rendah (Pico 

Power). Otomatisasi pada alat pengisi kacang telur  berfungsi untuk memudahkan 

pengisian kacang telur ke dalam thinwall.  Terdapat beberapa komponen elektrik yang 

digunakan dalam alat ini, yaitu motor stepper jenis Nema 17, motor servo, sensor Infrared, 

dan Sensor Loadcell HX711. Prinsip kerja dari  alat ini yaitu conveyer belt akan membawa 

thinwall dengan motor stepper sebagai penggeraknya. Lalu thinwall akan berhenti karena 

terdeteksi oleh Sensor Infrared (IR), kemudian hopper yang sudah terpasang motor servo 

untuk membuka pintu pada bagian bawahnya akan menumpahkan kacang telur ke dalam 

thinwall. Setelah terisi, thinwall akan berhenti di ujung conveyer belt karena terdeteksi oleh  

Sensor Infrared (IR). Dalam laporan ini akan dibahas hasil pengukuran massa dan waktu 

dalam pengisian kacang telur. Hasil dari penelitian ini adalah pada pengujian sensor 

loadcell mendapat rata – rata presentase error sebesar 2,41%, dengan rata – rata waktu 

pengisian secara otomatis sebesar 4,10 detik. 

 

Kata Kunci : ATMega328P, Motor Stepper Nema 17, Motor Servo, Sensor Infrared, Sensor 

Loadcell
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ABSTRACT 

 

The automation of the ATmega328P-Based Nuts Filler is one example of technological 

developments in today's era. ATmega328P is a type of Integrated Circuit (IC) type 

ATmega328 which has low power consumption (Pico Power). The automation of the egg 

nut filling tool serves to facilitate the filling of the egg nut into the thinwall. There are 

several electrical components used in this tool, namely the Nema 17 type stepper motor, 

servo motor, infrared sensor, and HX711 loadcell sensor. The working principle of this 

tool is that the conveyer belt will carry thinwall with a stepper motor as the driving force. 

Then the thinwall will stop because it is detected by the Infrared (IR) Sensor, then the 

hopper that has a servo motor installed to open the door at the bottom will spill the egg 

nuts into the thinwall. Once filled, the thinwall will stop at the end of the conveyer belt 

because it is detected by the Infrared (IR) Sensor. This report will discuss the results of 

mass and time measurements in egg nut filling. The results of this study are the loadcell 

sensor test got an average error percentage of 2.41%, with an average automatic charging 

time of 04.710 seconds. 

 
Keywords : ATMega328P, Nema 17 Stepper Motor, Servo Motor, Infrared Sensor, Loadcell Sensor
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1    Latar Belakang 

Perkembangan teknologi yang sangat pesat di zaman sekarang ini membawa 

kita menuju era modernisasi dan hampir segala aspek kehidupan manusia  

bergantung pada teknologi. Hal ini dikarenakan teknologi dapat mempermudah 

pekerjaan manusia, salah satu nya adalah penggunaan kontrol otomatis. Sistem 

kendali atau sistem kontrol adalah suatu alat untuk mengendalikan, memerintah dan 

mengatur keadaan dari suatu sistem. Istilah kendali ini dapat dipraktekan secara 

manual untuk mengendalikan sistem kontrol. Dalam sistem yang otomatis, alat ini 

banyak digunakan di dalam bidang industri pada kehidupan sehari-hari untuk 

mempermudah produksi (Miftah, 2013). Sistem kontrol telah memegang peranan 

yang sangat penting dalam perkembangan ilmu dan teknologi. Tidak hanya pada 

pabrik besar, bahkan di zaman sekarang sistem kontrol dapat  diterapkan pada home 

industry, agar dapat berkembang dan bertahan tetap kompetitif dengan para 

kompetitornya, salah satu nya pada home industry kacang telur yang berlokasi di 

Citeureup, Kabupaten Bogor. 

Setelah penulis melakukan observasi dan wawancara, terdapat permasalahan 

yang cukup urgent pada proses produksi kacang telur tersebut, yaitu pada proses 

pengisian kacang telur ke dalam thinwall. Dimana pada proses pengisian tersebut 

cukup memakan waktu karena masih dilakukan secara manual, sedangkan pemilik 

ingin menaikkan target produksi dalam satu hari. Oleh  karena itu, penulis 

mengangkat permasalahan pada proses pengisian kacang telur ke dalam thinwall 

dengan membuat sistem kontrol pada Alat Pengisi Otomatis Kacang Telur. Dalam 

hal ini, teknologi yang dapat diaplikasikan yaitu sistem kontrol berbasis 

ATmega328P. ATmega328P adalah mikrokontroller keluaran dari atmel yang 

mempunyai arsitektur Reduce Instruction Set Computer (RISC) yang dimana setiap 

proses eksekusi data lebih cepat dari pada arsitektur Completed Instruction Set 

Computer (CISC) (Demasya, 2018). Pada alat ini, pengisian kacang telur dapat 



2 
 

 
 

dilakukan secara otomatis dengan menggunakan beberapa komponen otomasi, 

seperti Motor Stepper Nema 17, motor servo, sensor infrared (IR), dan sensor 

loadcell. Selain itu, alat ini dapat mengukur massa dari kacang telur  yang sudah 

terisi pada thinwall secara otomatis.  

 Dasar dari perancangan sistem kontrol dan cara kerja alat ini yaitu dengan 

melihat referensi terkait kontrol otomasi, diskusi dengan dosen pembimbing, serta 

melihat referensi dari platform youtube. Sistem kendali yang digunakan pada alat 

yaitu sistem kendali ON OFF. Kontrol ON/OFF adalah kontrol yang bisa 

diaplikasikan pada hampir semua peralatan listrik yang mempunyai dua kondisi 

yaitu ON dan OFF (Hamdan dan Winardi, 2012). Sedangkan untuk memilih sistem 

aktuator, terdapat banyak pilihan yang dapat diaplikasikan. Yang paling sering 

dijumpai dalam industry adalah dengan meggunakan motor. Terutama motor 

stepper dan servo yang merupakan sistem motor yang dapat dikendalikan dengan 

tinggat presisi yang sangat tinggi. Setelah melihat kebutuhan dari alat dan 

spesifikasi motor yang ada, penulis memilih motor stepper sebagai penggerak 

utama dari conveyor belt. Motor stepper dipilih karena motor stepper dapat 

memberi torsi penuh pada saat mulai bergerak (Destiarini & Kumara, 2019). Dalam 

penggunaanya pada alat ini, motor stepper dapat langsung berhenti ketika mendapat 

perintah untuk memberhentikan conveyor belt. Selain itu, setelah melihat referensi 

dari platform youtube, penulis menemukan sebuah solusi agar waktu jatuhnya 

kacang telur ke dalam thinwall dapat diatur, yaitu dengan menggunakan motor 

servo yang dipasang pada bagian bawah hopper untuk membuka dan menutup pintu 

pada hopper. Motor servo merupakan sebuah perangkat atau aktuator putar (motor) 

yang dirancang dengan sistem kontrol umpan balik loop tertutup. (Latifa & Saputro, 

2018). Sedangkan untuk memberhentikan coveyor belt pada saat thinwall sudah 

berada di bawah hopper, yaitu dengan menggunakan sensor infrared. Menurut 

(Pustaka, 2019), Sensor inframerah (IR) adalah perangkat elektronik yang 

mengukur dan mendeteksi radiasi infra merah di lingkungan sekitarnya. Penulis 

memilih sensor infrared untuk memberhentikan conveyor belt ketika mendeteksi 

thinwall, karena tingkat keakuratannya. Sedangkan penulis menemukan sebuah 

solusi agar pada alat dapat langsung mengukur massa dari kacang telur yang telah 
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jatuh ke dalam thinwall, yaitu dengan menggunakan sensor loadcell. Menurut 

(Becker et al., 2015), sensor loadcell merupakan sensor yang dirancang untuk 

mendeteksi tekanan atau berat sebuah beban. Penulis memilih sensor loadcell untuk 

mengukur massa karena sudah banyak digunakan oleh peneliti sebelumnya.  

1.2    Rumusan Masalah 

Berdasarkan uraian latar belakang di atas, maka dapat dirumuskan 

permasalahan sebagai berikut : 

1. Bagaimana konsep kerja dari alat tersebut? 

2. Apa saja komponen otomasi yang terdapat pada Alat Pengisi Otomatis 

Kacang Telur? 

3. Apa kelebihan dari pengisian kacang telur ke dalam thinwall yang 

dilakukan secara otomatis dibandingkan dengan manual?  

1.3    Batasan Masalah 

Agar perancangan yang dibahas dalam tugas akhir ini tidak terlalu luas dan 

menyimpang dari topik yang telah ditentukan, maka penulis perlu membatasi 

permasalahan sebagai berikut: 

1. Otomasi alat hanya sampai pada pengisian kacang telur ke dalam 

thinwall 

2. Hanya terfokus pada sistem kontrol nya saja 

3. Pembahasan tidak sampai membandingkan perbedaan jumlah produksi 

dalam satu hari dengan pengisian secara otomatis maupun secara manual 

4. Pembahasan hanya sampai menyimpulkan perbedaan waktu antara 

pengisian kacang telur ke dalam thinwall yang dilakukan secara otomatis 

dengan manual 

5. Hanya menghitung besar Kecepatan, Gaya, Torsi, dan Daya pada Motor 

Stepper dan Motor Servo. 

6. Tidak sampai menganalisis efek otomatisasi terhadap pengurangan jumlah 

pekerja. 
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1.4    Tujuan  

Adapun tujuan dari dibuatnya sistem kontrol pada alat pengisi otomatis 

kacang telur adalah : 

1. Untuk mengetahui konsep kerja dari Alat Pengisi Otomatis Kacang Telur 

2. Untuk mengetahui komponen otomasi  yang dibutuhkan pada sistem kerja 

alat tersebut. 

3. Untuk mengetahui kelebihan dari pengisian kacang telur ke dalam thinwall 

yang dilakukan secara otomatis dibandingkan dengan manual. 

1.5    Manfaat 

Manfaat dari pembuatan Otomatisasi Pada Alat Pengisi Kacang Telur 

Berbasis Arduino Pada Home Industry Kacang Telur di Citeureup Bogor adalah : 

1. Membantu meningkatkan produktivitas pada Home Industry Kacang Telur 

di Citeureup Bogor 

2. Agar waktu pengerjaan menjadi lebih efektif dan efisien  

3. Dapat mengurangi human error 

4. Pengaplikasian mikrokontroler pada home industry 

1.6    Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan tugas akhir ini terbagi dalam empat bab, yaitu : 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab ini berisi latar belakang penulisan laporan tugas akhir, tujuan penulisan 

tugas akhir, batasan masalah tugas akhir, manfaat yang akan diperoleh, dan 

sistematika penulisan laporan tugas akhir. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Bab ini berisi rangkuman kritis atas pustaka yang menunjang penyusunan 

atau penelitian, meliputi pembahasan tentang topik yang akan dikaji lebih lanjut 

dalam laporan tugas akhir. 
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BAB III METODOLOGI PENGERJAAN TUGAS AKHIR 

Bab ini berisi tentang metode yang akan digunakan untuk menyelesaikan 

masalah atau penelitian, meliputi prosedur, pengambilan sampel dan pengumpulan 

data. 

BAB IV PEMBAHASAN 

Bab ini berisi tentang komponen otomasi yang terdapat pada alat, cara kerja 

alat tersebut, serta hasil pengujian yang telah penulis lakukan. 

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisi ringkasan atau inti dari setiap subbab pembahasan yang menjadi jawaban 

atas tujuan penulisan laporan tugas akhir yang telah dinyatakan dalam Bab I, dan juga 

saran yang berupa penyelesaian masalah atau perbaikan suatu kondisi berdasarkan hasil 

kajian yang dilakukan.
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BAB V 

         PENUTUP 

 

5.1     Kesimpulan 

Dari beberapa hal yang telah dibahas pada bab sebelumnya mengenai 

otomatisasi pada alat pengisi kacang telur pada home industry kacang telur di 

Citeureup Bogor, dapat di ambil kesimpulan sebagai berikut :     

1. Konsep kerja dari alat pengisi kacang telur ini adalah yaitu conveyor belt 

akan membawa thinwall dengan motor stepper sebagai penggerak 

utamanya. Lalu thinwall akan berhenti karena terdeteksi oleh Sensor 

Infrared (IR) 1, kemudian hopper yang sudah terpasang motor servo untuk 

membuka pintu pada bagian bawahnya akan menumpahkan kacang telur ke 

dalam thinwall. Setelah terisi, thinwall akan berhenti di ujung conveyor belt 

karena terdeteksi oleh  Sensor Infrared (IR) 2. 

2. Berikut adalah komponen otomasi pada alat pengisi kacang telur : 

• Motor stepper          : berfungsi sebagai penggerak conveyor belt 

• Motor servo          : berfungsi untuk membuka dan menutup pintu  

         pada bawah hopper 

• Sensor infrared (IR) 1 : berfungsi untuk memberhentikan conveyor belt 

• Sensor infrared (IR) 2 : berfungsi sebagai  sistem safety agar thinwall  

  tidak terjatuh. 

• Sensor loadcell         : berfungsi untuk mengukur massa dari kacang  

   telur 

3. Kelebihan dari pengisian kacang telur ke dalam thinwall secara otomatis 

yaitu lebih cepat pengerjaannya dibandingkan dengan pengisian secara 

manual, dengan rata – rata sebesar 4,10 detik. Karena jika pada pengerjaan 

otomatis, massa dapat langsung diukur pada alat, berbeda dengan 

pengerjaan manual yang harus diukur secara manual menggunakan 

timbangan. 

 

 



45 
 

 
 

5.2     Saran 

1. Untuk mendapatkan hasil yang lebih akurat, maka membutuhkan 

improvisasi lebih lanjut kepada alat, seperti: 

a. Responsibilitas sensor loadcell harus lebih tinggi sebagai sinyal input 

agar dapat segera dikirimkan ke Arduino. 

b. Responsibilitas motor servo harus lebih tinggi sebagai sinyal output agar 

dapat segera dikirimkan dari Arduino. 

c. Menambahkan Liquid Crystal Display (LCD) untuk menampilkan hasil 

pengukuran dari sensor loadcell. 
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TRANSKRIP WAWANCARA 

 

Hari/Tanggal  : Sabtu, 21 Mei 2022 

Waktu   : 10.00 WIB 

Lokasi   : Home Industry Kacang Telur Citeureup, Bogor 

Narasumber   : Bu X 

Jabatan  : Pemilik 

 

Keterangan  

P: Pewawancara 

N: Narasumber 

 

P : Assalamu’alaikum, Selamat siang Bu. 

N : Wa’alaikumussalam, Selamat siang juga. 

P : Mohon maaf Bu mengganggu waktunya, Saya ingin menanyakan beberapa 

hal terkait Tugas Akhir kelompok saya tentang Proses Produksi Kacang 

pada Home Industry Ibu.  

N : Boleh, silahkan. 

P : Permasalahan apa yang biasa terjadi pada proses produksi kacang telur? 

N : Mungkin yang menjadi masalah utama yaitu pada proses pengisiannya,  

P : Berapa jumlah karyawan dalam mengisi kacang telur ke dalam thinwall? 

N : Pada home industry kacang telur Citeureup ini memiliki 3 karyawan dalam 

proses pengisian dan packing nya 

P : Baik, bagaimana untuk jam kerja karyawannya ya Bu? 

N : Jam kerja karyawan yaitu dari pukul 09.00 WIB hingga 16.00 WIB, dan 

bekerja secara bergantian. 

P : Berapa banyak produksi dalam satu hari ? 

N : Target produksi dalam satu hari yaitu sebanyak 200-300 pcs, namun saya 
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Narasumber  

berencana untuk menaikkan target produksi hingga mencapai 400 – 500 pcs, 

tapi saya belum bisa menambah karyawan atau cabang baru. 

P : Baik Bu, kalau untuk proses pengisian kacang telur pada home industry ini 

bagaimana ya Bu? 

N  : Dalam proses pengisian kacang telur masih dilakukan secara manual 

dengan menuangkannya menggunakan sodet 

P : Baik Bu, saya ingin bertanya kembali, berapakah nilai maksimal yang 

diizinkan untuk massa dari kacang telur? 

N : Maksimal 5% atau 1,5 gram  

P : Baik Bu, dalam proses pengisian kacang telur ini kendala apa saja yang 

biasanya terjadi Bu? 

N : Area untuk proses pengisian kacang telur terlalu sempit sehingga pekerja 

merasa kurang nyaman.  

P : Baik Bu terimakasih atas jawabannya, sebelum menutup wawancara ini, 

saya ingin menanyakan pertanyaan terakhir, yaitu saya sedang mengerjakan 

sebuah project tugas akhir berjudul “Rancang Bangun Alat Pengisi 

Otomatis Kacang Telur”. Apakah ibu berminat untuk menggunakan alat ini?  

N : Ya, saya berminat karena alat ini dapat membantu dalam meningkatkan 

produksi tanpa harus mengeluarkan biaya tambahan yang banyak, ini ide 

yang bagus.   

 

 

 

Disetujui, 

Citeureup, 21 Mei 2022 
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Lampiran 2 Hasil Pengujian Sensor Loadcell Pada Serial Monitor 
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Lampiran 2 Hasil Pengujian Sensor Loadcell Pada Serial Monitor 
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Lampiran 2 Hasil Pengujian Sensor Loadcell Pada Serial Monitor 
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Lampiran 2 Hasil Pengujian Sensor Loadcell Pada Serial Monitor 

 

 
 

 

 

 

 



Lampiran 3 Diagram Wiring Pada Sistem Kontrol Alat Pengisi Otomatis 
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Lampiran 4 Rangkaian Sistem Kontrol Pada Box Kontroller 
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//Awal 

#include <Servo.h>  

Servo myservo;  

 

//Akhir 

#include <HX711_ADC.h>  

 

int i = 1; 

void(* ku_reset) (void) = 0;  

const int dirPin = 6; // motor STEPPER 

const int stepPin = 7;  

 

//HX711 constructor: //example 

HX711_ADC LoadCell(HX711_dout, HX711_sck); //example 

 

const int calVal_eepromAdress = 0;  

unsigned long t = 0; //waktu = 0 

 

void setup(void) { 

  myservo.attach(9); 

  pinMode(stepPin, OUTPUT);  

  } 

  else {  

    LoadCell.setCalFactor(calibrationValue);  

    Serial.println("complete"); 

  } 

} 

void loop(void)  

{     

  if (sensorDepan == LOW && sensorBelakang == HIGH)  

  {  

   servo();   

  } 
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  else if (sensorDepan == HIGH && sensorBelakang == HIGH)  

  { 

   conveyor(); 

   myservo.write(90); 

  } 

  else if(sensorDepan ==HIGH && sensorBelakang == LOW)  

  { 

    newDataReady = 0; 

    myservo.write(90); 

    ku_reset(); 

  }    

} 

void conveyor(){ //stepper jln di awal 

  digitalWrite(dirPin, HIGH);  

  digitalWrite(stepPin, HIGH); 

  } 

 

void conveyorStop(){   

} 

   

void servo(){ 

    static boolean newDataReady = 0; 

    int serialPrintInterval = 500;  

    } 

      if(LoadCell.getData()>=30.00){ 

          if (i==1){   

            myservo.write(90); 

            i=2; 

            Serial.println("okk");}  

            } 

      } 

      else { 

      myservo.write(0); 


