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ABSTRAK 

Penelitian ini membahas tentang perakitan lengan magnet yang digunakan 

pada robot transfer lid untuk membantu proses produksi di industri susu. Di 

industri susu, proses pemindahan lid dari mesin ke dalam box masih dilakukan 

secara manual oleh pekerja, yang bisa melelahkan dan kurang efisien. Untuk 

mengatasi hal tersebut, dirancanglah sebuah alat berupa lengan robot yang 

dilengkapi dengan magnet permanen jenis neodimium dari bekas hardisk. Magnet 

ini dipilih karena mudah ditemukan dan memiliki daya tarik yang kuat. Sistem 

kerja lengan robot ini dibantu oleh aktuator pneumatik yang memungkinkan 

gerakan naik turun magnet secara otomatis. Pengujian dilakukan dengan variasi 

jarak antar magnet, yaitu 0 cm, 1 cm, dan 2 cm untuk mengetahui jarak yang 

paling efektif. Hasil pengujian menunjukkan bahwa jarak 1 cm memberikan hasil 

terbaik, karena mampu mengangkat lid dengan kuat dan tetap mudah dilepaskan 

oleh aktuator. Dengan alat ini, proses pemindahan lid dapat dilakukan secara 

otomatis, cepat, dan lebih rapi, sehingga membantu meningkatkan efisiensi kerja 

di industri susu. 

Kata kunci: robot transfer lid, lengan magnet, industri susu, neodimium, 

pneumatik 

  

mailto:dickynurzakariyah@gmail.com


  

xii 

 

ASSEMBLY OF MAGNETIC ARM ON LID TRANSFER ROBOT 

IN THE DAIRY INDUSTRY AT PT. X 
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2 
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ABSTRACT 

This research discusses the design of a lid transfer robot using a magnetic 

arm to support the production process in the dairy industry. In sweetened 

condensed milk production, the process of moving lids from the machine to the 

storage box is still done manually, which can be tiring and inefficient. To address 

this issue, a robotic arm tool was designed using permanent neodymium magnets 

taken from used hard drives. These magnets were chosen for their strong magnetic 

force and easy availability. The robot arm operates with the help of a pneumatic 

actuator that moves the magnet up and down automatically. Testing was 

conducted by varying the distance between the magnets (0 cm, 1 cm, and 2 cm) to 

determine the most effective configuration. The results showed that a 1 cm 

distance provided the best performance, as it could hold the lid firmly while still 

allowing the actuator to release it easily. This tool enables the lid transfer process 

to be carried out automatically, quickly, and neatly, helping improve work 

efficiency in the dairy industry. 

Keywords: lid transfer robot, magnetic arm, dairy industry, neodymium, 

pneumatic  
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