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ELECTRICAL INSTALLATION & SAFETY IN FEEDER AND
SORTING ROBOTS

Tasya Dhiya
ABSTRAK

Pertumbuhan populasi yang pesat menyebabkan terjadinya urbanisasi, sehingga terjadi
peningkatan masyarakat kelas menengah. Peningkatan kelas menengah menyebabkan
konsumsi yang berlebihan, sehingga infrastruktur pengelolaan sampah mengalami
kesulitan dalam menangani volume sampah yang terus bertambah. Hal ini berpotensi
menyebabkan pencemaran lingkungan dan membahayakan kesehatan masyarakat. Untuk
mengatasi masalah ini, dirancanglah robot pemilah dan robot pengumpan sampah. Dalam
pembuatan robot pemilah dan pengumpan ini, optimalisasi instalasi listrik dan
peningkatan keselamatan sangat diperhatikan. Implementasi circuit board dilakukan
untuk memastikan koneksi antar komponen yang tepat, rapi, dan aman. Desain circuit
board dirancang berdasarkan skematik pengkabelan yang telah dibuat untuk masing-
masing robot. Implementasi circuit board mencakup penyolderan komponen secara
sistematis dan pengujian konektivitas menggunakan multimeter untuk memastikan
keandalan setiap koneksi. Pengujian menunjukkan bahwa semua komponen berfungsi
dengan baik setelah penyambungan ke sumber tegangan, menandakan efektivitas
penggunaan circuit board dalam mengurangi risiko kesalahan dan meningkatkan estetika
instalasi. Hasil dari proyek ini menunjukkan bahwa penerapan circuit board dalam
sistem robotika tidak hanya mempermudah instalasi tetapi juga meningkatkan
keselamatan dan kinerja secara keseluruhan, memberikan kontribusi signifikan terhadap
efisiensi operasional dalam aplikasi pemilahan dan pengumpanan sampabh.

Kata kunci: Sampah, circuit board, Robot pengumpan, Robot pemilah



ELECTRICAL INSTALLATION & SAFETY IN FEEDER AND
SORTING ROBOTS

Tasya Dhiya
ABSTRACT (English)

Rapid population growth causes urbanization, resulting in an increase in the middle
class. The increase in the middle class causes excessive consumption, so that waste
management infrastructure experiences difficulty in handling the increasing volume of
waste. This has the potential to cause environmental pollution and endanger public
health. To overcome this problem, a waste sorting robot and a waste feeding robot were
designed. In making this sorting and feeding robot, optimization of electrical
installations and increased safety were taken into account. Implementation circuit board
carried out to ensure proper, neat and safe connections between components. Design
circuit board designed based on the wiring schematic that has been made for each robot.
Implementation circuit board includes systematic soldering of components and
connectivity testing using a multimeter to ensure the reliability of each connection. Tests
show that all components function properly after connection to a voltage source,
indicating effectiveness in use circuit board in reducing the risk of errors and improving
the aesthetics of the installation. The results of this project demonstrate that applicability
circuit board in robotics systems not only simplify installation but also improve overall
safety and performance, making a significant contribution to operational efficiency in
waste sorting and feeding applications.

Keywords: Trash, circuit board, feeder robot, sorting robot.
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