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RINGKASAN

Proses sortir pada dunia industri merupakan proses yang penting untuk memisahkan
produk berdasarkan jenis, kualitas, ukuran, dan berbagai kualifikasi lainnya yang
telah ditentukan. sistem kontrol pneumatic untuk mesin. Sistem kontrol tersebut
mengaplikasikan sistem kendali pneumatik pada mesin dan robot industri. Sistem
tersebut mengatur aliran udara yang melewati katup menggunakan sinyal pulsa
digital dalam keadaan tertentu. Sistem pneumatik merupakan sistem yang
menggunakan tenaga yang disimpan dalam bentuk udara yang dimampatkan dan
dimanfaatkan untuk menghasilkan suatu kerja. Penelitian ini dilakukan untuk
merancang dan membangun pusher system pneumatic yang berfungsi sebagai alat
sortir benda yang tajam, memiliki suhu tinggi , beradiasi dan tidak dapat disentuh
secara langsung berbasis mikrokontroler Rainbot RGB Rev2. Rainbot RGB REV 2
merupakan salah satu jenis Mikrokontroler board berbasis ATmega328/P yang
dibuat oleh Indonesia. Rainbot RGB Rev2 adalah sebuah alat untuk melakukan
kegiatan kontrol, menerima data, dan memproses data. Secara garis besar fungsi
alat ini dapat disimpulkan sebagai alat pengendali sistem otomasi dan robotika.
Pemakaian sensor sudah banyak digunakan pada penelitian karena dengan

menggunakan sensor, pembuatan suatu alat akan lebih ringkas. Terdapat banyak
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jenis sensor dalam pengaplikasian di kehidupan sehari-hari, salah satunya ialah
sensor warna. Sensor warna merupakan sensor yang biasa digunakan untuk
mendeteksi citra pada suatu objek dalam proses pensortiran. Penelitian ini
menggunakan Tipe TCS3200. Tipe TCS3200 merupakan tipe sensor fotodioda
yang sering digunakan dalam penelitian dengan pengaplikasian mikrokontroler
untuk mempermudah proses identifikasi warna suatu objek benda. Dari penelitian
yang telah dilakukan, perancangan dan pembangunan pada pusher system ejektor
jenis pneumatik berbasis Rainbot RGB Rev2 telah berhasil dibuat dan telah diuji
dengan tingkat keberhasilan sistem ejektor sebesar 100% dapat mendorong semua
objek uji, dan tingkat keberhasilan sensor dalam mendeteksi objek uji sebesar 67%
yang disebabkan oleh beberapa faktor seperti bentuk dari objek uji yang terkadang
tidak dapat terdeteksi oleh sensor, faktor suhu lingkungan pengujian yang tidak
dijaga, dan faktor cahaya yang kurang diperhatikan sehingga sensor tidak dapat
bekerja secara maksimal.

Kata kunci  : Sistem Ejektor, Sistem Pneumatik, Rainbot Rgb Rev 2



SUMMARY

RAINBOT RGB REV 2 BASED PNEUMATIC EJECTOR SYSTEM DESIGN
Scientific writing in the form of Thesis, June 23" 2021

Juan Winata, Supervised by Irsyadi yani, S.T., M.Eng., Ph.D

DESAIN SISTEM EJEKTOR JENIS PNEUMATIK BERBASIS RAINBOT
RGB REV 2

XXVII + 55 Pages, 18 Table, 30 Images, 7 Attachments

SUMMARY

The sorting process in the industrial world is an important process for separating
products based on type, quality, size, and various other predetermined
qualifications. pneumatic control system for machines. The control system
applies pneumatic control systems to industrial machines and robots. The system
regulates the flow of air through the valve using digital pulse signals under
certain conditions. A pneumatic system is a system that uses energy that is stored
in the form of compressed air and is used to produce work. This research is
carried to design and build a pneumatic pusher system that functions as a sharp
object sorting tool, has a high temperature, radiates and cannot be touched
directly based on the Rainbot RGB Rev2 microcontroller. Rainbot RGB REV 2
is a type of ATmega328/P-based Microcontroller board made by Indonesia.
Rainbot RGB Rev2 is a tool to perform control activities, receive data, and
process data. Rainbot is a tool to perform control activities, receive data, and
process data. Therefore generallya the function of this tool can be concluded as
a control tool for automation and robotics systems. The use of sensors has been
widely used in research because by using sensors, making a tool will be more
concise. There are many types of sensors in applications in everyday life, one of

which is a color sensor. The color sensor is a sensor that is commonly used to
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detect the image of an object in the sorting process. This research is using the
TCS3200. The TCS3200 type is a type of photodiode sensor that is often used in
research with the application of a microcontroller to facilitate the process of
identifying the color of an object. From the research that has been done, the
design and development of a pneumatic pusher system based on Rainbot RGB
Rev2 has been successfully made and has been tested with an ejector system
success rate of 100% that can push all test objects, and the success rate of sensors
in detecting test objects is 67%. which is caused by several factors such as the
shape of the test object which sometimes cannot be detected by the sensor, the
temperature factor of the test environment is not maintained, and the light factor

is not paid attention so that the sensor cannot work optimally.

Keywords: Ejector System, Pneumatic System, Rainboard Rgb Rev 2
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada saat era revolusi industri yang kian berkembang pesat seiring
berjalannya waktu, manusia terdorong untuk selalu memiliki inovasi membuat
teknologi struktur dan infrastruktur untuk meningkatkan efektivitas dan efesiensi
kerja. Untuk meningkatkan efisiensi ini dapat dibuat dengan menggunakan
sistem otomatisasi. Sebagian besar perangkat beroperasi terotomatis dan
dikendalikan melalui sistem kontrolnya yang bisa diprogramkan berdasarkan
kebutuhannya. Salah satu bagian dari proses produksi pada sebuah produk yang
dapat diterapkan sistem otomatisasi ini adalah proses sortir atau pemilahan
produk.

Proses sortir pada dunia industri merupakan proses yang penting untuk
memisahkan produk berdasarkan jenis, kualitas, ukuran, dan berbagai kualifikasi
lainnya yang telah ditentukan. Proses sortir produk pada beberapa industri masih
banyak dilakukan oleh manusia. Akan tetapi ada beberapa produk atau benda
yang bahaya jika disentuh tangan manusia langsung contohnya yang memiliki
suhu tinggi, tajam, beradiasi, dan lainnya. Oleh karena itu pada alat sortir yang
diotomatisasi kali ini akan dibangun pusher system yang membutuhkan
tambahan sensor dan menggunakan sistem pneumatik sebagai media untuk
memudahkan proses pemilahan.

Sistem pneumatik dinilai memiliki keunggulan dibandingkan dengan
servo motor. Beberapa keunggulan tersebut ialah unggul dengan kekuatannya,
ketahanannya dalam kemungkinan untuk eror saat instalasinya serta unggul
dengan penggunaan listrik. Selain itu, sistem pneumatik bisa dipakai di berbagai
area karena udara ada pada semua medan kerja dipermukaan bumi apabila
dibandingkan dengan sistem penggerak hidrolik yang menggunakan media
transmisinya berupa cairan, yang dipakai pada sistem hidrolik akan terjadinya

pencemaran sistem. Sistem pneumatik juga dinilai lebih mudah dan murah



pengadaannya dibandingkan dengan sistem hidrolik.(Cesar, Mardiyanto and
Taspiran, 2017)

Proses perancangan dan programming pusher system pada alat sortir ini
digunakan aplikasi khusus misalnya, AutoCAD, dan MATLAB, dan Arduino
IDE untuk membantu proses penyelesaian rancangan ini. Pada tahap ini
komponen hardware dan software akan dikonfigurasi sehingga pusher system
pneumatik yang menggunakan mikrokontroler Rainbot RGB Rev2 pada alat
sortir dapat bekerja dengan benar setelah proses instalasi.

Berdasarkan wuraian di atas, maka ide penelitian kali ini adalah
“PERANCANGAN PUSHER SYSTEM PNEUMATIK PADA ALAT SORTIR
BENDA BERBASIS MIKROKONTROLER RAINBOT RGB REV2“.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang di atas, rumusan masalah pada tugas akhir ini
ialah bagaimana mensortir produk / benda yang tidak dapat disentuh secara

langsung, seperti benda yang tajam, memiliki suhu tinggi, dan beradiasi.

1.3 Batasan Masalah

Batasan-batasan masalah pada perancangan pusher system ini meliputi:
1. Perancangan alat sortir pusher system pneumatik menggunakan
mikrokontroler Rainbot RGB Rev2.
2. Aplikasi pemrograman yang digunakan adalah Arduino IDE.

1.4 Tujuan Penelitian

Tujuan penelitian ini adalah merancang dan membangun pusher system
pneumatic yang berfungsi sebagai alat sortir benda yang tajam, memiliki suhu
tinggi , beradiasi dan tidak dapat disentuh secara langsung berbasis
mikrokontroler Rainbot RGB Rev2.

Universitas Sriwijaya



1.5 Manfaat Penelitian

Manfaat penelitian yang diharapkan antara lain:

1. Membantu perusahaan agar dapat mensortir produk yang tidak dapat
disentuh langsung dengan tangan.

2. Penelitian ini didasarkan pada penelitian-penelitian sebelumnya, yang
dimana diharapkan dapat berkontribusi dalam pengembangan
penelitian prototype pusher system pneumatik

3. Mengetahui cara merancang pusher system pneumatik menggunakan
mikrokontroler Rainbot RGB Rev2.

4. Memberikan sumbangsih ilmu pengetahuan khususnya kepada
mahasiswa teknik mesin dan civitas akademika Universitas Sriwijaya

mengenai perancangan pusher system pneumatik

Universitas Sriwijaya
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