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ABSTRAK 

Pada pabrik susu di PT. X proses pemindahan lid (tutup kaleng) susu kental 

manis masih dilakukan secara manual, sehingga dapat mengurangi produktivitas 

kerja dan cacat akibat manusia (human eror). Penelitian ini bertujuan untuk 

merancang dan mengimplementasikan sistem kendali otomatis pada robot transfer 

lid untuk meningkatkan efisiensi dan produktivitas pemindahan lid. Sistem kendali 

dirancang menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 2560 Pro sebagai pusat 

kontrol, dengan integrasi sensor proximity, sensor encoder, dan software Arduino 

ide. Software Arduino ide berguna sebagai prosessor perintah agar dapat 

menggerakkan robot transfer lid yang dirancang untuk memindahkan tutup kaleng 

ke dalam box. Sistem kendali robot ini digunakan untuk memindahkan lid 

berdiameter 80 mm dari conveyor setinggi 86,5 cm ke dalam box plat baja yang 

sudah ditentukan posisinya dari 0 sampai 71. Pada hasil pengujian pemindahan 

barang menunjukkan lid tersusun rapi ke dalam box sesuai dengan urutan yang 

sudah ditentukan. 

Kata kunci :  Lid, Sistem Kendali, Mikrokontroler, Software, Efisiensi 
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CONTROL SYSTEM DESIGN ON LID TRANSFER ROBOT IN PT.X 

DAIRY FACTORY 
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1,2 Program Studi Teknik Mesin S-1, Fakultas Teknologi Industri, Institut 

Teknologi Nasional Malang 

Email : mukhammadkhamdani02@gmail.com 

 

ABSTRACT 

A study was conducted at PT. X milk factory to automate the process of 

transferring sweetened condensed milk can lids, currently done manually, in order 

to improve efficiency and productivity while reducing human-induced errors. An 

automatic control system was designed and implemented on a lid transfer robot 

using an Arduino Mega 2560 Pro microcontroller, proximity sensor, encoder sensor, 

and Arduino ide software for command processing. The system successfully moved 

80mm diameter can lids from a conveyor at a height of 86.5 cm into a steel plate 

box positioned at 0 to 71. Test results demonstrated that the lid transfer robot 

effectively placed the lids in the box according to the specified order, showcasing 

increased accuracy and productivity in lid transferring operations. 

Keywords :  Lid, Control System, Microcontroller, Software, Efficiency 
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