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ABSTRAK 

Diketahui banyaknya industri rumahan yang salah satunya pembuatan roti 

sehingga dapat memajukan UMKM Usaha Mikro Kecil dan menengah di desa 

pematang juhar. Berdasarkan analisis yang dilakukan di peroleh bahwa pada 

umumnya para UMKM produk roti masih menggunakan mixer konvensional (mixer 

biasa), sehingga dalam pengerjaan tidak optimal dan membuang waktu Dan efisien 

dalam pengerjaan. Hal. ini menuntut para akademisi berfokus untuk melakukan 

sebuah inovasi dengan memperkenalkan sebuah teknologi alat mixer otomatatis 

berbasis Keypad Gilbarco 4x4 untuk mempermudah dalam melakukan 

pengadukkan, agar dapat memaksimalkan hasil dari produk olahan roti. Alat ini 

mempermudah dalam melakukan pengadukkan, agar dapat memaksimalkan hasil 

dari produk olahan roti. Dalam penggunaan alat tersebut ketika keypad ditekan, 

maka wadah adonan akan berputar secara otomatis. Selain itu para user (pengguna) 

bisa mengatur kecepatan sesuai kebutuhan dengan menggunakan dimmer AC 

220V, Ketika waktu sudah habis maka putaran Mixernya akan berhenti dengan 

sendirinya. Tahap penelitian ini dilakukan dengan pembuatan rangka alat Mixer 

sebagai pemeran utama dari hasil pengujian Mixer yang include dengan transmisi 

motor listrik AC 1 phase. Selain itu alat mixer tersebut dilengkapi dengan sensor IR 

Infrared yang akan mendeteksi dari putaran motor mixer di lcd 16x2, kemudian 

dalam mengatur kecepatan mixer menggunakan dimmer yang berfungsi sebagai 

pengatur speed yang di inginkan.  

Kata Kunci : Alat Mixer, Kontrol Otomatis, Keypad Gilbarco 4x4, Sensor IR 

Infrared 
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ABSTRACT 

It is known that there are many home industries, one of which is making bread so 

that it can advance MSMEs, Micro, Small and Medium Enterprises in Pematang 

Juhar Village. Based on the analysis carried out, it was found that in general, 

MSMEs for bakery products still use conventional mixers (ordinary mixers), so that 

the work is not optimal and wastes time and is efficient in processing. Thing. This 

requires academics to focus on making an innovation by introducing an automatic 

mixer technology based on the Gilbarco 4x4 Keypad to make it easier to mix, in 

order to maximize the results of processed bread products. This tool makes it easier 

to stir, in order to maximize the results of processed bread products. In using the 

tool when the keypad is pressed, the dough container will rotate automatically. In 

addition, users can adjust the speed according to their needs by using a 220V AC 

dimmer. When the time is up, the mixer rotation will stop automatically. This 

research stage is carried out by making the Mixer tool frame as the main actor from 

the Mixer test results which include a single phase AC electric motor transmission. 

In addition, the mixer is equipped with an IR Infrared sensor which will detect the 

rotation of the mixer motor on the 16x2 lcd, then adjust the mixer speed using a 

dimmer which functions as the desired speed regulator. 

Keywords: Mixer, Automatic Control, Gilbarco 4x4 Keypad, IR Infrared 

Sensor 
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BAB 1  

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Pada perkembangan teknologi pengolahan bahan pangan terutama pada 

proses pengolahan bahan roti, kue, dan jajanan pasar yang menggunakan bahan 

dasar tepung  menuntut adanya suatu renovasi dan inovasi dalam pembuatan dengan 

proses yang lebih baik, agar bahan baku yang dihasilkan sesuai dengan kebutuhan 

pasar (Sumardi & Handoko, 2018). Pada umumnya pelaku usaha pembuatan roti, 

kue, dan jajanan pasar sekelas UMKM menggunakan metode pencampuran bahan 

baku secara manual (Karyono & Subiyono, 2019). Penggunaan metode secara 

manual dilakukan dengan cara menimbang berbagai bahan baku satu per satu 

sehingga membutuhkan waktu yang lama dalam proses produksi (Saragih et al., 

2019), dampaknya akan mempengaruhi jumlah produksi roti dikarenakan produk 

tidak sebanding dengan semakin tingginya permintaan roti (Hidayat, 2020). 

Sering kali dalam melakukan produksi, ketika melakukan proses 

pencampuran bahan menjadi hal yang sering diperhatikan untuk melihat seberapa 

efisien produksi yang dilakukan dalam satu kali waktu (Nasution & Hidayat, 2018). 

Untuk memaksimalkan waktu tersebut, UMKM memakai teknologi yang dapat 

menunjang proses produksi yang dapat menghasilkan menghasil produk secara  

maksimal (Mustofa & Hidayat, 2020). 

Hasil tersebut sesuai standar dari komposisi dari bahan-bahan yang diolah 

menjadi satu produk yang sesuai dengan riset, yang sudah ditentukan yaitu 

pencampuran bahan baku yang homogen secara merata dengan perhitungan waktu 
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dan jumlah putaran dalam pencampuran bahan baku secara otomatis, maka 

dibutuhkan pengembangan peralatan dan sistem panel kontrol listrik secara 

otomatis untuk menunjang dari proses tersebut yang mulai berkembang pada 

industri makanan dan minuman di Indonesia yang semakin pesat, baik itu sistem 

kontrol di industri rumahan, maupun industri pabrikan (Puspo et al., 2018). Di 

UMKM proses produksi dikerjakan secara manual dengan menggunakan jasa 

tenaga kerja manusia mengakibatkan proses pembuatan bahan pangan berjalan 

lambat dan hasil jumlah produksi tidak mencapai target (Puspo et al., 2018). Oleh 

karena itu dibutuhkan proses produksi yang dikerjakan secara otomatis dengan 

menggunakan mesin sebagai pengganti jasa manusia. Mengingat banyaknya di 

UMKM proses produksi dikerjakan secara manual dengan menggunakan jasa 

tenaga kerja manusia yang mempengaruhi kinerja dan waktu untuk proses produksi 

maka penulis melakukan sebuah inovasi Perancangan Sistem Kendali Mesin Mixer 

Otomatis Sebagai Alat Pengaduk Berbasis Keypad Gilbarco 4x4. Diharapkan 

dengan adanya alat ini dapat membantu UMKM untuk lebih efisien dalam 

memproduksi bahan pangan yang dibuat oleh UMKM. 

 

1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan diatas maka dapat 

dirumuskan suatu permasalahan yaitu : 

1. Bagaimana cara perancangan alat mixer otomatis berbasis keypad Gilbarco 4x4? 

2. Bagaimana cara perancangan sistem timer Dan putaran motor pada mixer otomatis 

berbasis keypad Gilbarco 4x4? 
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1.3. Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan penelitian dari “Sistem Kendali Mesin Mixer Otomatis Sebagai 

Alat Pengaduk Berbasis Keypad Gilbarco 4x4” yaitu : 

1. Mengetahui cara perancangan alat mixer otomatis berbasis keypad Gilbarco 4x4 

2. Mengetahui bagaimana cara perancangan sistem timer dan putaran motor pada 

mixer otomatis berbasis keypad Gilbarco 4x4. 

1.4. Ruang Lingkup 

Agar penelitian tugas akhir ini terarah tanpa mengurangi maksud dan tujuan, 

maka ditetapkan ruang lingkup dalam penelitian sebagai berikut : 

1. Membahas tentang cara perancangan alat Mixer Otomatis Berbasis Keypad 

Gilbarco 4x4 yang dimulai dari melakukan perencanaan desain alat sampai alat 

selesai. 

2. Membahas tentang cara perancangan Sistem Timer dan Rpm pada Mixer Otomatis 

Sebagai Alat Pengaduk Berbasis Keypad Gilbarco 4x4 yang dimulai dari 

melakukan perencanaan desain alat sampai alat selesai. 

 

1.5. Manfaat Penelitian  

Adapun manfaat yang diambil dalam penulisan skripsi ini adalah: 

1. Dapat merancang alat pengendali Mixer menggunakan Keypad 

Gilbarco 4x4 

2. Dapat meringankan pekerjaan pada proses pengaduk bahan roti tanpa 

harus dilakukan manual. 

3. Dapat membantu UMKM dalam mempercepat produksi roti. 
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1.6. Sistematis Penulisan 

Adapun sistematika penulisan tugas akhir ini diuraikan secara singkat 

sebagai berikut :  

BAB I PENDAHULUAN  

Pada bab ini menjelaskan tentang pendahuluan, latar belakang masalah, 

rumusan masalah, tujuan penelitian, manfaat penelitian, metode penelitian 

dan sistematika penulisan.  

BAB II TINJAUAN PUSTAKA  

Pada bab ini menjelaskan tentang tinjauan pustaka relevan, yang mana 

berisikan tentang teori-teori penunjang keberhasilan didalam masalah 

pembuatan tugas akhir ini. Ada juga teori dasar yang berisikan tentang 

penjelasan dari dasar teori dan penjelasan komponen utama yang digunakan 

dalam penelitian ini.  

BAB III METODE PENELITIAN  

Pada bab ini menjelaskan tentang letak lokasi penelitian, fungsi-fungsi dari 

alat dan bahan penelitian, tahapan-tahapan yang dilakukan dalam pengerjaan, 

tata cara dalam pengujian, dan struktur dari langkah-langkah pengujian  

BAB IV ANALISA DAN HASIL PENELITIAN  

Pada bab ini menjelaskan tentang analisis hasil dari penelitian, serta 

penyelesaian masalah yang terdapat didalam penelitian ini.  

BAB V PENUTUP  

Pada bab ini menjelaskan tentang kesimpulan dari penelitian dan saran-saran 

positif untuk pengembangan penelitian ini. 
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BAB 2  

TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1.  Tinjauan Pustaka Relavan 

Berkembangnya Ilmu Pengetahuan dan Teknologi (IPTEK) yang semakin 

meningkat dengan pesat seiring dengan meningkatnya kebutuhan manusia yang 

semakin besar, menuntut produsen atau pengusaha untuk menghasil barang 

produksi lebih banyak lagi untuk memenuhi permintaan pasar yang begitu besar. 

Idealnya untuk memenuhi permintaan pasar yang begitu besar, para pengusaha 

harus mempercepat proses produksi dengan waktu yang sesingkat-singkatnya tanpa 

harus mengurangi kualitas barang tersebut. Dengan adanya UMKM yang bergerak 

di bidang pembuatan makanan maka diperlukan mesin-mesin produksi otomatis 

menjadi solusi untuk meningkatkan hasil produksi dengan sistem otomatisasi 

(Irawan & Kuswandi, 2018). 

Pada saat ini, Roti telah dikenal diberbagai negara di seluruh dunia termasuk 

indonesia. roti merupakan makanan yang paling banyak dikonsumsi masyarakat 

indonesia setelah nasi sehingga roti disebut sebagai makanan pokok pengganti nasi. 

Hal ini disebabkan roti mempu mengenyangkan seperti nasi. Selain itu, makanan 

yang berbahan dasar terigu ini relatif mudah dalam proses pengolahannya  (Sanjaya 

et al., 2019).  

 Proses dalam pembuatan roti pemilihan bahan baku roti seperti menguleni 

adonan, dan dilakukan proses fermentasi bahan baku adalah tahapan-tahapan untuk 

menghasilkan roti yang berkualitas baik. Teknik mengaduk bahan baku sangat di 

perhitungkan karena pada tahapan ini yang bisa menghasilkan citra rasa tinggi dan 
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roti yang berkualitas baik. Sebagai pengusaha kecil jika melakukan tahapan-

tahapan pencampur bahan, pengulenan dan proses fermentasi yang dikerjakan 

secara manual, akan membutuhkan waktu lama dan tenaga yang besar bisa juga 

menambah karyawan yang menjadikan penambahan pengeluaran pendapatan, 

situasi ini sangat buruk jika sampai terjun kepasar, kondisi semakin buruk jika pasar 

menginginkan banyak kiriman. karena masih dilakukan secara manual terutama 

saat pengulenan membutuhkan tenaga untuk mengaduk agar adonan merata. Oleh 

karena itu dibutuhkan mesin pengaduk mesin pengaduk adonan roti menggunakan 

Keypad, dimana mesin pengaduk adonan roti dapat dijalankan menggunakan 

Keypad yang bisa meringankan pekerjaan dengan seperti tahapan–tahapan 

pengulenan roti (Hati & Subari, 2018). 

Produksi secara otomatis telah digunakan oleh berbagai UMKM yang 

menghasilkan bahan makanan untuk pembuatan roti. Proses produksi tersebut 

menggunakan suatu alat yang disebut dengan batch Mixer. Batch Mixer merupakan 

alat yang menampung beberapa bahan baku untuk dicampurkan sehingga menjadi 

produk dapat digunakan. Bahan baku dapat berupa cairan, padat dan gas. 

Penggunaan bahan baku dan cara pencampuran bahan baku yang membedakan 

perancangan batch Mixer pada setiap UMKM. Proses produksi secara manual 

melibatkan banyak manusia untuk melakukan pencampuran beberapa bahan baku. 

Bahan baku tersebut ditampung pada sebuah tangki yang kemudian diaduk dan 

dipanaskan sehingga menjadi produk yang diinginkan. 

Dalam pembuatan mixer yang dimana memperlukan motor AC 1 fasa yang 

sebagai penggerak mixer dan gearbox atau transmisi adalah salah satu komponen 

utama motor yang disebut sebagai sistem pemindah tenaga(HC Raja, 2019). 
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Transmisi berfungsi untuk memindahkan dan mengubah tenaga dari motor yang 

berputar, yang digunakan untuk memutar spindle mesin maupun melakukan 

Gerakan feeding.(RC Anam, 2021) dan Pulley berfungsi sebagai mekanisme yang 

terdiri dari roda pada sebuah poros atau batang yang memiliki alur diantara dua 

pinggirin disekelilingnya. Sebuah tali, kabel, atau sabuk biasanya digunakan pada 

alur Pulley untuk memindahkan daya (KAMARUL ·, 2019). Pulley digunakan 

untuk mengubah arah gaya yang digunakan, meneruskan gerak rotasi, atau 

memindahkan beban yang berat. 

Mesin Mixer ini bekerja berdasarkan teori perputaran planet, di mana beater 

(pengocok) berputar mengitari bowl (mangkuk) dan bowl tidak berputar, sehingga 

menghasilkan adonan yg rata dan lembut, bowl (mangkuk) Mixer planetary dapat 

dilepas untuk dicuci. Kapasitas aduk Mixer planetary mulai dari 4 liter, 5 liter, 15 

liter, 20 liter, 30 liter,40 liter, 50 liter, dst . Dengan dibekali 3 Speed kecepatan aduk, 

Mixer roti planetary dapat digunakan untuk segala macam adonan(Machmud Amir 

, Azmi Khairil , Lubis Erwin Muhammadh, 2020). Mesin Mixer bekerja pada teori 

rotasi, di mana hook berputar dan berputarnya di sekitar mangkuk, di mana 

mangkuk tidak berputar. Menghasilkan Adonan roti datar dan lembut.  

Pembuatan mesin otomatis adonan roti mengunakan alat yang saling 

berkaitan satu dengan yang lain, dibutuhkan alat yang mampu menerima input dan 

menerima output disini penulis mengunakan Arduino uno sebagai penerima input 

dan output (Santoso & Kholis, 2018a) . Adapun kontrol Mixer yang dibuat adalah 

pada awalnya dioperasikan secara manual untuk menggerakan putaran motor pada 

mesin Mixer yaitu menggunakan Keypad Gilbarco 4x4, kemudian untuk batasan 

waktu yang digunakan secara pengamatan menggunakan jam, sehingga 
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memungkinkan pada saat kerja ada kelebihan dan kekurangan waktu padahal dari 

karakteristik bahan tersebut harus sesuai yaitu 14 putaran kanan dan 14 putaran kiri 

atau kalau dikonversi dengan waktu 7,5 menit putar kanan dan 7,5 menit putar kiri, 

maka didapat hasil untuk melakukan perbaikan dari sistem kontrol mesin 

menggunakan kontrol otomatis untuk menggerakan mesin tersebut dan dengan 

parameter waktu yang sama dan sesuai (Sumardi & Handoko, 2018). Selain 

menggunakan keypad Gilbarco 4x4 dalam pembuatan kontrol ini juga 

menggunakan sensor IR Infrared yang bekerja sebagai pembaca putaran motor, dan 

dimmer sebagai pengatur speed motor AC yang di inginkan. Tampilan waktu dan 

putaran motor akan terbaca lewat lcd 16x2 display yang telah dicoding oleh arduino 

mega 2560. 

Pengguna alat Mixer secara umum biasanya mengalami keadaan di mana 

bahan- bahan yang dari awal pengadukan berada dalam kecepatan normal, tetapi 

keadaan bahan-bahan belum tercampur dengan baik dan merasa proses pengadukan 

terlalu lama. Sehingga pengguna alat Mixer sering mengatur kembali tombol 

pemilih kecepatan putar pengaduk menjadi lebih cepat dari kecepatan sebelumnya 

atau sebaliknya. Namun cara tersebut tidak efektif dalam segi waktu dan 

mengakibatkan alat Mixer menjadi cepat rusak atau mesin tidak bertahan lama 

(Saragih et al., 2019). 

Mixer berfungsi mencampur secara homogen dua atau lebih bahan baku untuk 

menjadi satu bahan campur. Campuran yang homogen ini akan dipengaruhi oleh 

kualitas pengaduk yang diciptakan dalam mencampur bahan yang berbeda menjadi 

bahan campur yang seragam baik dilihat dari keseragaman campuran, ukuran 

partikel, kelembaban campuran, dan kepadatan (Karyono & Subiyono, 2019).  Pada 
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penelitian ini akan dilakukan perancangan mesin Mixer pembuatan bahan roti 

otomatis untuk skala UMKM. Otomatisasi sistem pada alat ini mencakup proses 

penakaran bahan utama,pencampuran bahan, pengadukan bahan, sistem pewaktuan 

(Timer) pada masing-masing tahapan proses. Oleh karena itu dibutuhkan mesin 

pengaduk adonan roti menggunakan Keypad Gilbarco 4x4 yang bisa meringankan 

pekerjaan (Santoso & Kholis, 2018b). Diharapkan dengan diterapkannya sistem 

otomatisasi ini, maka dapat meningkatakan produktivitas kerja pada proses 

pembuatan produk tersebut (Marylin et al., 2019).    

2.2.  Landasan Teori 

2.2.1. Sistem Kendali 

Sistem kendali secara otomatis dibidang ilmu pengetahuan dan teknologi 

belakangan ini berkembang sangat pesat. Dengan adanya kemajuan dibidang 

pengetahuan dan teknologi menghasilkan inovasi baru yang berkembang menuju 

lebih baik. Sistem otomasi tersebut membuat pengguna untuk melakukan pekerjaan 

dalam membuat adonan roti dengan mudah, maka dibuatlah di pengontrolan Mixer 

sangat membantu sekali dalam pekerjaan UMKM supaya menjadi lebih 

ringan(Rimbawati, Ardiansyah, et al., 2019). Hal ini dapat dilihat seperti kegiatan 

penakaran bahan utama, pencampuran bahan, pengadukan bahan, sistem pewaktuan 

(Timer) pada masing-masing tahapan proses, sehingga yang sebelumnya yang 

dilakukan dengan System manual dan sekarang jadi otomatis, yang mengakibatkan 

tidak tepat dalam mencapai produksi. Bahan roti yang seharusnya sudah siap lebih 

cepat akan jadi lebih lama karena memakai System manual, hal tersebut membuat 

pekerjaan umkm menjadi kurang effisien. Berdasarkan hal tersebut, maka perlu 

dibuat suatu perancangan sistem kendali mesin miexer otomatis dengan 
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menggunakan sistem kontrol, yang bekerja jika Keypad Gilbarco 4x4 yang sudah 

di setting maka mesin Mixer akan bergerak otomatis, apabila Keypad Gilbarco 4x4 

yang sudah di setting maka mesin Mixer akan bergerak otomatis, sehingga dalam 

pembuatan adonan kue menjadi cepat dan tidak banyak memakan banyak waktu. 

Perancangan sistem kendali mesin Mixer otomatis berbarsis Keypad Gilbarco 4x4 

menggunakan Arduino Mega 2560 (Saeful Anwar, Fithri Muliawati, 2018). 

 

 

      Gambar 2.1. Sistem Open Loop 

 

 

        Gambar 2.2. Sistem Close Loop 
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2.2.2. Mixer Adonan Roti 

Mixer Adalah mesin roti atau alat yang digunakan untuk mengaduk adonan 

kue atau roti. Mixer ini multiguna untuk dipakai berbagai macam adonan. mesin 

Mixer ini dapat dipakai untk mengaduk berbagai jenis kue, roti, tepung, cake dan 

lain-lain. 

 

     Gambar 2.3. Mixer Rumah Tangga 

Mesin Mixer ini bekerja berdasarkan teori perputaran planet, di mana beater 

(pengocok) berputar mengitari bowl (mangkuk) dan bowl tidak berputar, sehingga 

menghasilkan adonan yg rata dan lembut, bowl (mangkuk) Mixer planetary dapat 

dilepas untuk dicuci. Kapasitas aduk Mixer planetary mulai dari 4 liter, 5 liter, 15 

liter, 20 liter, 30 liter,40 liter, 50 liter, dst . Dengan dibekali 3 Speed kecepatan aduk, 

Mixer roti planetary dapat digunakan untuk segala macam adonan. Mesin Mixer 

bekerja pada teori rotasi, di mana hook berputar dan berputarnya di sekitar 



 
 

12 

 
 

mangkuk, di mana mangkuk tidak berputar. Menghasilkan Adonan roti datar dan 

lembut. Mesin Mixer ini memiliki 3 mata, yaitu :  

a. Spiral berfungsi mengaduk adonan tepung dan jenis bahan makanan 

yangs angat kental.  

b. Beater berfungsi mengaduk keju, adonan pastry dan croissant, aneka 

tepung, mentega.  

c. Whip berfungsi mengaduk bahan makanan encer, seperti : cream, telur, 

susu segar (Karyono & Subiyono, 2019). 

Mixer berfungsi mencampur secara homogen dua atau lebih bahan baku 

untuk menjadi satu bahan campur. Campuran yang homogen ini akan dipengaruhi 

oleh kualitas pengaduk yang diciptakan dalam mencampur bahan yang berbedamen 

jadi bahan campur yang seragam baik dilihat dari keseragaman campuran, ukuran 

partikel, kelembaban campuran, dan kepadatan. Dengan kata lain, kesempurnaan 

campuran diperoleh jika keseluruhan campuran mempunyai komposisi campuran 

yang sama meskipun ini sangat sulit untuk dilakukan (Karyono & Subiyono, 2019). 

Pada umumnya Mixer Menggunakan motor AC 1 fasa yang juga diatur dengan 

mikrokontroler untuk memudahkan untuk melakukan pengadukkan bahan roti. 

Mikrokontroler yang digunakan dapat menggunakan Arduino. Sistem pengendalian 

start motor induksi dapat digunakan antara lain dengan memasang kapasitor pada 

terminal masukan , kapasitor terpasang serie dengan kumparan bantu, kapasitor 

start direncanakan khususnya untuk waktu pemakaian yang singkat (Hasto et al., 

2018). 
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2.2.3. Motor Listrik AC 1 Phasa 

 

        Gambar 2.4. Motor Induksi 1 Fasa 

 

Motor induksi adalah adalah motor listrik bolak-balik (AC) yang putaran 

rotornya tidak sama dengan putaran medan stator, dengan kata lain putaran rotor 

dengan putaran medan stator terdapat selisih putaran yang disebut slip. Motor 

induksi merupakan motor yang paling umum digunakan pada berbagai peralatan 

industri. Popularitasnya karena rancangannya yang sederhana, murah dan mudah 

didapat, dan dapat langsung disambungkan ke sumber daya AC (Sarjan, 2018). 

Kontruksi motor induk 1 phase terdiri atas dua komponen yaitu stator dan 

rotor. Stator adalah bagian dari motor yang tidak bergerak dan rotor adalah bagian 

yang bergerak yang bertumpu pada bantalan poros dan stator. Motor induksi terdiri 

atas kumparan stator dan kumparan rotor yang berfungsi membangkitkan gaya 

gerak listrik akibat dari adanya arus listrik bolak-balik satu fasa yang melewati 

kumparan-kumparan tersebut sehingga terjadi suatu interaksi induksi medan 

magnet antara stator dan rotor (HC Raja, 2019). Bentuk dan kostruksi motor 

tersebut dapat dilihat pada gambar berikut : 



 
 

14 

 
 

 

Gambar 2.5. Kontruksi Motor Induksi Satu Fasa 

Motor induksi satu fasa tidak terjadi medan magnet putar seperti halnya 

motor induksi tiga fasa, sehingga diperlukan suatu kumparan bantu untuk 

mengawali berputar. Motor induksi satu fasa memilik dua belitan stator, yaitu 

belitan fasa utama (belitan U1-U2) dan belitan fasa bantu (belitan Z1-Z2). 

2.2.4. Gearbox Motor AC 

Gearbox dalam hal penggunaannya banyak terdapat pada bidang 

kebutuhan industry dan permesinan. Dalam beberapa unit mesin memiliki sistem 

pemindah tenaga atau daya mesin ke salah satu bagian dalam mesin lainnya, 

sehingga unit tersebut dapat bergerak menghasilkan putaran maupun pergeseran. 

Gearbox merupakan suatu alat khusus yang diperlukan untuk meyesuaikan daya 

atau torsi (momen/daya) dari motor yang berputar, dan gearbox juga adalah alat 

pengubah daya dari motor yang berputar menjadi tenaga yang lebih besar 

(KAMARUL ·, 2019).  
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Gambar 2.6. Gearbox  

Fungsi gearbox atau transmisi adalah salah satu komponen utama motor 

yang disebut sebagai sistem pemindah tenaga. Transmisi berfungsi untuk 

memindahkan dan mengubah tenaga dari motor yang berputar, yang digunakan 

untuk memutar spindle mesin maupun melakukan Gerakan feeding. Transmisi juga 

berfungsi untuk mengatur kecepatan gerak dan torsi serta balik putaran, sehingga 

dapat bergerak maju dan mundur. Transmisi manual atau lebih dikenal dengan 

sebutan gearbox, mempunyai beberapa fungsi antara lain (RC Anam, 2021): 

1. Merubah momen puntir yang akan diteruskan ke spindle mesin. 

2. Menyediakan rasio gigi yang sesuai dengan beban mesin 

3. Menghasilkan putaran mesin tanpa slip. 

2.2.5. Pulley Dan V-Belt 

 

Gambar 2.7. Pulley dan V-Belt 
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Pulley adalah sebuah mekanisme yang terdiri dari roda pada sebuah poros 

atau batang yang memiliki alur diantara dua pinggirin disekelilingnya. Sebuah tali, 

kabel, atau sabuk biasanya digunakan pada alur Pulley untuk memindahkan daya. 

Pulley digunakan untuk mengubah arah gaya yang digunakan, meneruskan gerak 

rotasi, atau memindahkan beban yang berat. Belt Pulley atau transmisi sabuk adalah 

suatu elemen fleksibel yang dapat digunakan dengan mudah menstramisi torsi dan 

Gerakan berputar dari suatu komponen ke komponen lainnya, dimana belt tersebut 

dililitkan pada Pulley yang melekat pada poros yang akan berputar. Belt Pulley 

digunakan jarak antara proses dengan motor penggerak yang relative jauh. V-belt 

terbuat dari karet dengan inti tenunan tetoron dan mempunyai penampang 

trapesium, v-belt dibelitkan disekeliling alur Pulley yang membentuk V pula. 

Bagian sabuk yang sedang membelit pada Pulley ini mengalami lengkungan 

sehingga lebar bagian dalamnya akan bertambah besar. Gaya gesekan juga akan 

bertambah karena pengaruh bentuk gaji yang akan menghasilkan transmisi daya 

yang besar pada tengangan yang relatif rendah. Hal ini merupakan salah satu 

keunggulan v-belt bekerja lebih halus dan tidak bersuara (Ganis Asri Jelita, 2021). 

2.2.6. Arduino 

Arduino didefinisikan sebagai sebuah platform elektronik Open source 

berbasis pada Software dan hardware yang fleksibel dan mudah digunakan , yang 

ditunjukan untuk seniman, desainer, dan setiap orang yang tertarik dalam membuat 

objek atau lingkungan yang interaktif  (Rimbawati, Setiadi, et al., 2019). Akan 

tetapi penggunaan teknologi itu sendiri belum secara nyata menjamah seluruh 

teknologi industri. Hal ini menyebabkan ketidakseimbangan suatu kebutuhan dan 

tidak memaksimalkan keadaan, misal pada dunia industri masih banyak yang belum 
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mengetahui Mikrokontroller Arduino Uno padahal dengan menggunakan 

Mikrokontroller Arduino Uno yang harganya relatif murah akan mudah dijangkau 

oleh kalangan industri kecil dibandingkan menggunakan PLC (Ishak Fitriani Lisa, 

2017) . Untuk pembuatan mesin otomatis adonan roti mengunakan alat yang saling 

berkaitan satu dengan yang lain, dibutuhkan alat yang mampu menerima input dan 

menerima output disini penulis mengunakan Arduino uno sebagai penerima input 

dan output. Inputan Arduino berupa nilai dari load cell dimana nilai tersebut sebagai 

ACuan menghasilkan output dan akan membuka dan menutup pintu adonan roti 

mengunkan motor dc (Santoso & Kholis, 2018a) . Arduino merupakan Open-source 

prototyping platform yang dibuat agar mudah digunakan baik perangkat keras 

maupun perangkat lunaknya. Arduino memiliki banyak varian diantaranya arduino 

uno, arduino pro mini, arduino micro, arduino nano, arduino mega, arduino due, 

arduino gemma, lilypad arduino, dan lain-lain.Arduino pro mini merupakan salah 

satu varian arduino yang menggunakan mikrokontroler (Jufri, 2020). Arduino 

Mega2560 memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan komputer, 

Arduino lain, atau mikrokontroler lainnya. ATmega2560 menyediakan empat 

UART hardware untuk TTL (5V) komunikasi serial. Sebuah ATmega8U2 pada 

saluran salah satu papan atas USB dan menyediakan port com virtual untuk 

perangkat lunak pada komputer (mesin Windows akan membutuhkan file. inf, tapi 

OSX dan Linux mesin akan mengenali papan sebagai port COM secara otomatis. 

Arduino Mega 2560 adalah papan penge-mbangan mikrokontroller yang berbasis 

Ardui-no dengan menggunakan chip ATmega2560. Board ini memiliki pin I/O 

yang cukup banyak, sejumlah 54 buah digital I/O pin (15 pin dianta-ranya adalah 

PWM), 16 pin analog input, 4 pin UART (serial port hardware). Arduino Mega 
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2560 dilengkapi dengan sebuah oscillator 16 Mhz, sebuah port USB, power jACk 

DC, ICSP header, dan tombol reset. Kelebihan Arduino diantaranya adalah tidak 

perlu perangkat chip programmer karena didalamnya sudah ada bootloader yang 

akan menangani upload program dari komputer, Arduino sudah memiliki sarana 

komunikasi USB. 

 

           Gambar 2.8. Arduino Atmega 2560 

Arduino IDE adalah Software yang ditulis menggunakan java dan 

berdasarkan pengolahan seperti, avr-gcc, dan perangkat lunak Open source lainnya 

(Suryantoro & Budiyanto, 2019). Arduino IDE terdiri dari:  

a. Editor Program, sebuah windows yang memungkinkan pengguna menulis 

dan mengedit program dalam bahasa proce-ssing.  

b. Verify/Compiler, sebuah modul yang mengubah kode program (bahasa 

processing) menjadi kode biner. Bagaimanapun sebuah mikrokontroler 

tidak akan bisa memahami bahasa pro-cessing, yang dipahami oleh 

mikroko-ntroler adalah kode biner.  

c. Uploader, sebuah modul yang memuat kode biner dari computer ke dalam memori 

mikrokontroler di dalam papan Arduino. Arduino mega dapat diprogram dengan 
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Software Arduino. ATmega 2560 pada Arduino mega datang preburned dengan 

bootloader yang memungkinkan Anda untuk meng-upload kode baru untuk itu 

tanpa menggunakan program-mer hardware eksternal. Ini berkomunikasi 

menggunakan asli STK500 protokol (referensi, file header C). Anda juga dapat 

memotong bootloader dan memprogram mikrokontroler melalui ICSP (In Circuit 

Serial Programming) kepala (RAChmat Farhan et al., 2019). 

 

          Gambar 2.9. Tampilan Antarmuka Arduino IDE 
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2.2.7. Keypad Gilbarco 4x4 

Keypad adalah bagian penting dari suatu perangkat elektronika yang 

membutuhkan interaksi manusia. Keypad berfungsi sebagai interface antara 

perangkat (mesin) elektronik dengan manusia atau dikenal dengan istilah HMI 

(Human MAChine Interface). Keypad Gilbarco 4x4 salah satu contoh Keypad yang 

dapat digunakan untuk berkomunikasi antara manusia dengan mikrokontroler. 

Matriks Keypad 4×4 memiliki konstruksi atau susunan yang simple dan hemat 

dalam penggunaan port mikrokontroler. Konfigurasi Keypad dengan susunan 

bentuk matrix ini bertujuan untuk penghematan port mikrokontroler karena jumlah 

key (tombol) yang dibutuhkan banyak pada suatu sistem dengan mikrokontroler 

(Yohanes et al., 2018). Keypad berfungsi sebagai alat input kode Password untuk 

Magnetic door lock Magnetic door lock ini menggunakan Keypad sebagai alat input 

berupa kode Password, digit kode Password yang digunakan berjumlah empat 

digit, menggunakan Relay untuk mengaktifkan solenoid, menggunakan solenoid 

sebagai aktuator yang akan membuka dan mengunci, dan memiliki fitur mengubah 

serta menyimpan kode Password baru secara langsung dari Keypad tanpa 

memprogram ulang dari komputer (Helmi Guntoro, Yoyo Somantri, 2021). Proses 

pembacaan Keypad menggunakan metode scanning, yaitu proses pengecekkan 

yang dilakukan secara berururutan dan bergantian dari baris 1 ke baris 4 dan dari 

kolom 1 ke kolom 4. Kondisi awal (default) pin baris dan pin kolom adalah 

berlogika 1, saat tombol ditekan maka akan merubah logika pin baris dan pin kolom 

menjadi 0. Dari logika 0 tersebut akan terdeteksi tombol mana yang ditekan. Proses 

ini merupakan konsep dasar dari pembacaan tombol Keypad 4x4 (Pradana & 

Wiharto, 2020). 
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(a) Keadaan saat saklar tidak ditekan         (b) Keadaan saat saklar ditekan 

            Gambar 2.10. Saklar Push Button Pada Keypad 

Saklar-saklar Push Button yang menyusun Keypad yang digunakan 

umumnya mempunyai 3 kaki dan 2 kondisi, kondisi pertama yaitu pada saat saklar 

tidak ditekan, maka antara kaki 1, 2 dan 3 tidak terhubung (berlogika 1), Sedangkan 

pada kondisi kedua adalah saat saklar ditekan, maka kaki 1, 2 dan 3 akan terhubung 

dan berlogika 0 (Fay, 2018). Keypad biasanya digunakan pada beberapa perlatan 

yang berbasis mikrokontroler. Pada penggunanya Keypad terdiri dari beberapa 

sakar, yang saling terhubung jika dilakukan penekanan pada bagian Keypad 

sehingga antara kolom dan baris terhubung. Agar mikrokontroer dapat meakukan 

scan Keypad harus diberikan logika LOW (“0”) ketika tombol Keypad tidak ditekan 

dan logika HIGH (“1”) pada saat Keypad ditekan. 

 

Gambar 2.11. Keypad Gilbarco 

 

Konstruksi matrik Keypad 4×4 diatas cukup sederhana, yaitu terdiri dari 

4 baris dan 4 kolom dengan Keypad berupa saklar Push Button yang diletakan 
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disetiap persilangan kolom dan barisnya. Rangkaian matrik Keypad diatas terdiri 

dari 16 saklar push buton dengan Konfigurasi 4 baris dan 4 kolom. 8 line yang 

terdiri dari 4 baris dan 4 kolom tersebut dihubungkan dengan port mikrokontroler 

8 bit. Sisi baris dari matrik Keypad ditandai dengan nama Row1, Row2, Row3 

dan Row4 kemudian sisi kolom ditandai dengan nama Col1, Col2, Col3 dan Col4. 

Sisi input atau output dari matrik Keypad 4×4 ini tidak mengikat, dapat di 

Konfigurasikan kolom sebagai input dan baris sebagai output atau sebaliknya. 

 

 

       Gambar 2.12. Rangkaian Keypad Gilbarco 4x4 
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2.2.8. Relay 

Relay adalah komponen elektronika yang berupa saklar atau switch elektrik 

yang dioperasikan menggunakan listrik (Sciences, 2018). Relay terdiri dari coil dan 

contact, coil adalah gulungan kawat yang mendapat arus listrik, sedangkan contact 

adalah sejenis saklar yang pergerakannya tergantung dari ada tidaknya arus listrik 

di coil. ContACt ada 2 jenis : Normally Open (kondisi awal sebelum diaktifkan 

Open), dan Normally Closed (kondisi awal sebelum diaktifkan close) (Sakti, 2018). 

 

 

Gambar 2.13. Struktur Bentuk Relay 

Dari gambar 2.13 terlihat secara sederhana bahwa dengan adanya lisrik 

yang mengalir pada coil, maka coil tersebut akan berenergi. Akibatnya akan 

timbul gaya elektromagnet yang akan menarik amature (tuas logam) yang 

berpegas. Dan kontak akan menutup. 

 Dan untuk fokus pembahasan kali ini, maka akan dibahas secara mendalam 

mengeni Relay modul 5v yang menjadi salah satu komponen penting yang 

digunakan. Relay Modul adalah sebuah saklar yang dapat gunakan untuk fungsi 

ON dan OFF pada suatu sistem dan dapat di kontrol dengan tegangan rendah, 

seperti 5V pada Arduino. 



 
 

24 

 
 

 

Gambar 2.14. Relay 2 Channel  

Keenam pin pada sisi kiri yang terlihat pada gambar 2.14 terhubung dengan 

tegangan 220V, dan pin yang di sisi kanan berisikan komponen-komponen yang 

membutuhkan tegangan rendah (Machmud Amir , Azmi Khairil , Lubis Erwin 

Muhammadh, 2020). 

Adapun pada Relay modul yang umum digunakan pada arduino terdiri atas: 

• COM pin – pin yang digunakan 

• NC (Normally Closed): setelan Relay tertutup digunakan ketika memang 

kita ingin Relay tertutup secara default. Maksudnya, arus akan terus 

mengalir memalui Relay jika tidak ada signal dari arduino untuk memutus 

arus ke sistem. 

• NO (Normally Open): setelan Relay terbuka bekerja sebaliknya, Relay akan 

selalu terbuka, jadi rangkaian akan selalu terputus jika tidak ada signal dari 

arduino untuk menutup suatu rangkaian tersebut. 

• GND: Umumnya diketahui sebagai grounding (pentanahan). 

• IN1/IN2/dst: Mengontrol Relay terhadap arduino. 

• VCC: 5 Volt. 
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2.2.9. LCD (liquid Crystal Display) 

Liquid Crystal Display (LCD) adalah komponen yang dapat menampilkan 

tulisan. Salah satu jenisnya memiliki dua baris dengan setiap baris terdiri atas enam 

belas karakter. LCD seperti itu biasa disebut LCD 16x2. 

 

Gambar 2.15. LCD Karakter 16x2 

Pada LCD 16×2 pada umumnya menggunakan 16 pin sebagai kontrolnya, 

tentunya akan sangat boros apabila menggunakan 16 pin tersebut. Karena itu, 

digunakan driver khusus sehingga LCD dapat dikontrol dengan modul I2C atau 

InterIntegrated Circuit. Dengan modul I2C, maka LCD 16x2 hanya memerlukan 

dua pin untuk mengirimkan data dan dua pin untuk pemasok tegangan. Cahaya yang 

dipantulkan tidak dapat melewati molekul-molekul yang telah menyesuaikan diri 

dan segmen yang diaktifkan terlihatmenjadi gelap dan membentuk karakter data 

yang ingin ditampilkan. 

2.2.9.1. I2C/TWI LCD 16X2 

Merupakan modul yang dipakai untuk mengurangi penggunaan kaki di 

LCD 1602. Modul ini memiliki 4 Pin yang akan dihubungkan ke Arduino 

Mega 2560 yaitu : 1. GND : dihubungkan ke GND Arduino  

2. VCC : dihubungkan ke 5V Arduino  

3. SDA : Merupaakan I2C data dan dihubungkan ke pin analog pada arduino  

4. SCL : Merupakan I2C clock dan dihubungkan ke pin analog pada arduino 
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(Auliya Saputra et al., 2020). 

 

                Gambar 2.16. Bentuk Fisik I2C 

 

2.2.10. Sensor IR Infrared 

Sebuah sensor inframerah yang ditunjukkan pada Gambar 2.16 adalah 

sebuah alat elektronik yang digunakan untuk merasakan tertentu karakteristik 

lingkungannya dengan memancarkan mendeteksi radiasi infra merah. Sensor ini 

berfungsi dengan menggunakan sensor cahaya tertentu untuk mendeteksi panjang 

gelombang cahaya di IR spektrum. Dengan menggunakan LED, yang menghasilkan 

cahaya pada panjang gelombang yang sama seperti yang dideteksi sensor, kita dapat 

mempelajari intensitas cahaya yang diterima. Pada saat benda tersebut dekat sensor, 

cahaya dari LED memantul dari objek dan masuk ke sensor cahaya. Ini 

menghasilkan peningkatan energi pada intensitas skala besar, yang dapat kita 

deteksi menggunakan ambang. Sensor inframerah juga mampu mengukur panas 

yang dipancarkan oleh suatu objek dan mendeteksi gerakan. IR transceiver 

digunakan di sini untuk menentukan jumlah putaran poros motor per detik. Ini 

dilakukan oleh menghitung berapa kali slot itu saling berhadapan dengan pasangan 

penerima pemancar (Dwivedi et al., 2019). 
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Gambar 2.17. Sensor IR Infrared TAChometer 

 

2.2.11. Dimmer AC 220V 

Termostat dimmer pengatur tegangan secara luas digunakan untuk beban 

resistansi seperti kawat pemanas, filamen, lampu dan sebagian besar (tidak semua) 

motor AC satu fasa. Itu regulator tegangan dirancang dengan heat sink besar untuk 

pembuangan panas yang lebih baik (Elwakeel et al., 2021) 

 

Gambar 2.18. Dimmer AC 220V 

Spesifikasi : 

- Heat Sink dan Pendingin Aluminium Besar 

- Dimensi utama: 4,8 cm x 3,6 cm x 2,85 cm 

- Pilih daya: 2000W 

- Efisiensi lebih tinggi dari 90% 

- Tegangan: 50-220 V. 

- Papan sirkuit FR-4 suhu tinggi. 
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BAB 3  

METODOLOGI PENELITIAN 

 

3.1. Tempat Dan Waktu  

3.1.1. Tempat 

 Dalam pelaksanaan penelitian tugas akhir ini dilakukan dengan di Pematang 

Johar yang ada di Kecamatan Labuhan Deli, Kabupaten Deli Serdang, Provinsi 

Sumatera Utara. 

3.2.2. Waktu  

 Waktu pelaksanaan tugas akhir ini berlangsung dimulai dari 17 Februari 

2022 sampai 25 September 2022. 

3.2. Alat Dan Bahan 

 Pada penelitian ini alat dan bahan yang digunakan untuk melakukan 

perancangan alat adalah sebagai berikut: 

1. Mixer 

2. Arduino Uno Atmega 2560 

3. Keypad Gilbarco 4x4 

4. Aplikasi Arduino 

5. Laptop Acer Aspire 5 dengan prosesor Core i3 Generasi 11 

6. Kendaraan Bermotor 

7. Penyimpanan Data Praktis 

8. Lcd 16x2 

9. Sensor IR Infrared   

10. Dimmer AC 220V 
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3.3. Perancangan Mixer 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1. Gambar Mixer Tampak Depan 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

        Gambar 3.2. Gambar Mixer Tampak Samping 
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3.4. Spesifikasi Mixer Adonan Kue 

Adapun spesifikasi Mixer adonan kue yang digunakan pada penelitian 

tugas akhir ini adalah sebagai berikut. 

Tabel 3.1. Spesifikasi Mixer Adonan Kue 

Spesifikasi Mixer Adonan Kue 

Daya 1100 Watt 

Tegangan 220V 

Frekuensi 1 Phase 

Kecepatan Putar 300 – 1400 RPM 

Skala Saklar 1 – 3 

Kapasitas 

(30 L)  

Batas Tepung : 3-6 kg 

Batas Adonan: 8 Kg  

Berat Alat 65 Kg 

Dimensi 

P = 600 mm 

L = 500 mm 

T = 900 mm 
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3.5. Perancangan Sistem Pengontrolan Otomatis 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.3. Rangkaian Perancangan Sistem Pengontrolan Otomatis 

Pada gambar 3.3 menujukkan Keypad Gilbarco 4x4 terhubung melalui pin 

A3 sampai A10, dilanjutkan dengan LCC 16x2 yang terhubung pin 

GND,5v,SCL,SCA, kemudian sensor IR Infrared yang terhubung pin GND,A2,5V, 

di Arduino Mega 2560. Dan sebuah motor 1 phase 220V yang terhubung dengan 

Dimmer 220V. Hal ini menunjukkan bahwa ini lah rangkaian peracangan system 

pengontrolan otomatis yang menggunakan Arduino Mega 2560 berbasis Keypad 

Gilbarco 4x4. 

3.6. Perancangan Perangkat Lunak 

3.6.1. Perancangan Program Arduino 2560 

Pemrograman menggunakan Software arduino.ide yang berbasis bahasa C 

program tersebut dimasukkan kedalam board arduino mega 2560 sebagai controller 

dari alat ini agar mikrokontroler dapat melakukan perintah yang dituliskan dalam 



 
 

32 

 
 

program.  

Pada saat program dijalankan maka mikrokontroler akan melakukan semua 

perintah yang ada diprogram tersebut, seperti konfigurasi home atau keadaan awal 

sebelum menggunakan Keypad Gilbarco 4x4 dan sensor IR Infrared. Pada gambar 

dibawah ini adalah Software arduino ide. 

Gambar 3.4 Program dengan menggunakan Software Arduino  

3.7. Metode Penelitian 

Penelitian dan pengambilan data direncanakan akan dilakukan pada bulan 

Juli sampai Juli 2022 bertempat di Pematang Johar, Kec.Labuhan Deli, Kab. Deli 

Serdang. Adapun langkah-langkah yang harus dilakukan dan diketahui dalam 

pelaksanaan tugas akhir ini antara lain sebagai berikut: 

1. Menyiapkan alat dan bahan penelitian 

2. Membuat Perancangan Mixer Dan Sistem Kontrol Otomatis 

3. Melakukan perancangan motor dudukkan mixer dan wadah pengaduk 

4. Membuat alat Mixer dan Sistem Kontrol Otomatis  

5. Melakukan analisis data pada data hasil percobaan Mixer 

6. Melakukan simulasi pada hasil percobaan menggunakan Keypad Gilbarco 

4x4 

7. Menarik kesimpulan dari hasil penelitian dan analisa yang telah 

dilaksanakan. 

8. Selesai 

Untuk selanjutnya proses jalannya penelitian ini dapat dilihat pada diagram 

alir pada gambar 3.5 berikut ini 
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Gambar 3.5 Bagan Alir Penelitian 
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BAB 4 

HASIL DAN ANALISA DATA 

Pada bab ini akan dibahas tentang pengujian berdasarkan perancangan dari 

sistem yang telah dibuat. Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui kemampuan 

dari alat dan mengetahui apakah alat sudah berjalan dengan perencanaan, sekaligus 

mengetahui kekurangan dan kelebihan sistem yang dirancang. 

4.1. Perancang Alat 

Pada perancangan alat Mixer Otomatis Berbasis Keypad Gilbarco 4x4 ini 

hendaklah dibuat kerangka menggunakan bahan dan material yang kokoh seperti 

besi siku,plat besi,besi padat,wadah, dan alat pendukung lainnya. Setelah kerangka 

dirancang kerangka alat Mixer Otomatis Berbasis Keypad Gilbarco 4x4 selanjutnya 

pemasangan sistem transmisi. Sistem transmisi yang digunakan adalah Motor 

Listrik 1 phasa AC dengan Pulley motor yang terhubung dengan mata Mixer 

menggunakan karet belting. Kemudian Langkah terakhir adalah membuat 

perancangan kontrol otomatis oleh Arduino mega 2560 yang decoding di aplikasi 

Arduino IDE dan dirangkai satu persatu dengan komponen pendukung kontrol 

lainnya, seperti: Relay, Sensor IR Infrared, Keypad Gilbarco 4x4, LCD 16x2, 

Dimmer (sebagai pengontrol kecepatan motor) dan lcd yang dihubungkan 

menggunakan kabel jumper di Arduino mega 2560. 

4.1.1. Pembuatan Alat Mixer Otomatis 

  Dalam pembuatan alat Mixer Otomatis adalah hal yang dilakukan pertama 

sekali memotong plat sesusai ukuran yang telah ditentukan skema yang telah 

dirancang. Setelah proses pemotongan selanjutnya dilakukan proses penggerindaan 

untuk meratakan sisi-sisi plat yang kurang rata agar sisi-sisi yang tajam hilang. 

Setelah itu dilakukan proses pengelasan di bagian pengait wadah Mixer agar wadah 

Mixer tidak lari. Selanjutnya dilakukan proses pembuatan tempat untuk wadah 

Mixer fungsi dibuat pembuatan tempat wadah Mixer ini sebagai tempat pengaduk 

yang telah dikaitkan besi melingkar. Setelah pembuatan wadah Mixer dibuat juga 

mata Mixer yang dipakai besi stainless agar tidak mudah berkarat saat adonan 

diaduk. Lalu pembuatan tempat duduk untuk motor listrik, gear box, Pulley yang 

dikaitkan oleh belting, lalu dimasukkan dimasukkan mata adonan ke dalam pengait 



 
 

35 

 
 

yang telah dibuat. Setelah selesai maka dilanjutkan proses pengelasan untuk 

menyatukan semua plat-plat yang telah dikerjakan sehingga membentu kerangka 

yang telah disesuaikan. 

 

 

 

 

 

Gambar 4.1 Pembuatan Kerangka Mixer 

 

 

 

 

 

Gambar 4.2 Pembuatan Mata Mixer 

 

 

 

 

 

Gambar 4.3 Proses Pengelasan Mixer 

Untuk sistem transmisi yang digunakan adalah motor listrik 1 phasa AC 

sebagai penggerak mata Mixer. Kemudian gearbox dan Pulley akan dihubungkan 

menggunakan karet balting yang sesuai dengan ukuran dan jarak antara antara 

Pulley gearbox dan Pulley mata Mixer tujuannya agar, dapat menggerakkan mata 

Mixer. Proses pengerjaan tidaklah lama karena Pulley dan karet belt dapat beli 
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ditoko sesuai dengan kebutuhan mesin yang telah dibuat. Dengan mengetahui 

standarisasi yang ada maka dapat dipilih Pulley dan karet belt sesuai pemakainya. 

 

 

 

 

 

Gambar 4.4 Proses pemasangan motor AC 1 phase ke pully gearbox 

 

 

 

 

 

Gambar 4.5 Proses pemasangan motor AC 1 phasa 

4.2. Perancangan Kontrol Mixer Otomatis Berbasis Keypad Gilbarco 4x4 

 Fungsi pada sistem kontrol otomatis pada alat mixer berbasis keypad Gilbarco 

4x4 ini adalah mengendalikan seluruh komponen kontrol yang digunakan agar mata 

mixernya dapat berputar secara otomatis dengan menggunakan waktu yang di 

inginkan oleh para pengguna dapat berjalan dengan baik. Komponen tersebut 

digunakan oleh mikrokontroler arduino include dengan mega 2560. Arduino mega 

2560 memberikan perintah kepada keypad dan sensor IR Infrared ketika keypad 

ditekan maka waktu yang di inginkan untuk mengaduk makanan, dan ketika waktu 

habis maka motor mixer akan mati dengan sendirinya, sensor IR Infrarednya dapat 

membaca putaran motor pada mixer lalu lcd 16x2 untuk menampilkan waktu dan 

putaran motor pada mixer.  
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Tabel 4.1. Komponen Mixer Otomatis Berbasis Keypad Gilbarco 4x4 

NO Nama Komponen Berfungsi Tidak Berfungsi Kondisi 

1 Arduino Mega 2560 √  Baik 

2 Keypad Gilbarco 4x4 √  Baik 

3  Sensor IR Infrared √  Baik 

4 Lcd 16x2 √  Baik 

5 Dimmer AC 220V √  Baik 

6 Kabel Jumper √  Baik 

    

Berdasarkan uji coba table 4.1. peneliti menyimpulkan bahwa hasil 

pengujian mixer otomatis berbasis keypad Gilbarco 4x4 dengan menggunakan 

waktu 10 sampai 25 menit dengan kecepatan putaran motor 770 sampai dengan 

2490 RPM (revolution per menit) mendapatkan hasil adonan yang sangat baik. 

Pengujian menggunakan sensor IR Infrared yang dapat mendeteksi kecepatan 

putaran motor pada motor listrik AC 1 phasa. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.6. Diagram Alir Peracangan Kontrol Otomatis 

  

PLN 

220 V 

Arduino  
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Berdasarkan diagram alir perancangan kontrol otomatis diatas, peran keypad 

Gilbarco 4x4 dan sensor IR Infrared sangatlah penting. Keypad Gilbarco 4x4 

merupakan perangkat hardware yang berfungsi sebagai timer, dan sensor IR 

Infrared hardware yang berfungsi sebagai pembaca putaran motor, dan dimmer AC 

220 sebagai pengatur speed dari mixer tersebut. 

Adapun pengujian program sistem timer dan putaran motor menggunakan 

aplikasi Arduino mega 2560: 

#include <Keypad.h> 

//#include <LiquidCrystal.h> 

#include <Wire.h>  

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,16,2);  //0x27 is the i2c address, while 16 = 

columns, and 2 = rows.  

#include<stdio.h> 

const byte PulsesPerRevolution = 2; 

const unsigned long ZeroTimeout = 100000; 

const byte numReadings = 2; 

volatile unsigned long LastTimeWeMeasured; 

volatile unsigned long PeriodBetweenPulses = ZeroTimeout + 1000; 

volatile unsigned long PeriodAverage = ZeroTimeout + 1000; 

unsigned long FrequencyRaw; 

unsigned long FrequencyReal; 

unsigned long RPM; 

unsigned int PulseCounter = 1; 

unsigned long PeriodSum; 
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unsigned long LastTimeCycleMeasure = LastTimeWeMeasured; 

unsigned long CurrentMicros = micros(); 

unsigned int AmountOfReadings = 1; 

unsigned int ZeroDebouncingExtra; 

unsigned long readings[numReadings]; 

unsigned long readIndex;   

unsigned long total;  

unsigned long average; 

const byte ROWS = 4; //four rows 

const byte COLS = 4; //three columns 

char keys[ROWS][COLS] = { 

  {'1','2','3','A'}, 

  {'4','5','6','B'}, 

  {'7','8','9','C'}, 

  {'*','0','#','D'} 

}; 

byte rowPins[ROWS] = {9, 8, 7, 6}; //connect to the row pinouts of the 

keypad 

byte colPins[COLS] = {5, 4, 3, 10}; //connect to the column pinouts of the 

keypad 

Keypad keypad = Keypad( makeKeymap(keys), rowPins, colPins, ROWS, 

COLS ); 

int relay = 13; 

int red = 12; 
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int counter = 0;  

int attempts = 0;  

int max_attempts = 3;  

String mymints; 

int minutes = 0;  

String mysecs;  

int seconds = 0;  

long int total_seconds = 0;  

int secflag = 0;  

int timer_started_flag = 0;  

// Tracks the time since last event fired 

unsigned long previousMillis=0; 

unsigned long int previoussecs = 0;  

unsigned long int currentsecs = 0;  

 unsigned long currentMillis = 0; 

  int interval= 1 ; // updated every 1 second 

int tsecs = 0;  

void setup(){ 

  Serial.begin(9600); 

  lcd.begin();                 //Init the LCD 

  lcd.backlight();            //Activate backlight  

  pinMode(relay, OUTPUT); 

  digitalWrite(relay, LOW); 
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  digitalWrite(red, HIGH); 

  Serial.println("enter password"); 

    lcd.print("Countdown Timer"); 

    delay(2000);  

    lcd.clear(); 

     lcd.print("Waktu:"); 

     pinMode(2, INPUT); 

attachInterrupt(digitalPinToInterrupt(2), Pulse_Event, RISING); 

} 

void loop(){ 

 keypadfunction(); 

} 

void keypadfunction() 

{  

 char key = keypad.getKey(); 

  if (key){ 

    Serial.println(key); 

    counter = counter + 1;  

    lcd.setCursor(counter, 1); 

    lcd.print(key); 

  } 

  if (key == '1') 

  { 



 
 

42 

 
 

    mymints = mymints + 1;    

  } 

    if (key == '2') 

  { 

    mymints = mymints + 2;   

  } 

  if (key == '3') 

  { 

    mymints = mymints + 3;  

  } 

   if (key == '4') 

  { 

    mymints = mymints + 4;   

  } 

  if (key == '5') 

  { 

    mymints = mymints + 5; 

  } 

   if (key == '6') 

  { 

    mymints = mymints + 6;  

  } 

   if (key == '7') 
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  { 

    mymints = mymints + 7;  

  } 

   if (key == '8') 

  { 

    mymints = mymints + 8;  

  } 

  if (key == '9') 

  { 

 

    mymints = mymints + 9; 

  }          

                 if (key == '0') 

  { 

    mymints = mymints + 0;  

  } 

                    if (key == '#') 

  { 

    counter = 0; 

    mymints = "";  

    minutes = 0;   

    mysecs = "";  

    seconds = 0;  
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    secflag = 0;   

    lcd.clear();  

    lcd.setCursor(0,0);  

    lcd.print("Enter Minutes:");  

  } 

        if (key == '*') 

  { 

lcd.clear();      

minutes = mymints.toInt(); 

Serial.println(minutes); 

lcd.clear();  

lcd.print("Minutes: ");  

lcd.setCursor(0,1);  

lcd.print(minutes);  

mymints = ""; // empty the string 

delay(2000);  

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(0,0); 

lcd.print("Enter Seconds:"); 

counter = 0;  

secflag = 1;  

while(secflag == 1) 

{ 
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forSeconds();  

}     

  }    

} 

void forSeconds() 

{  

 char key = keypad.getKey(); 

  if (key){ 

    Serial.println(key); 

    counter = counter + 1;  

    lcd.setCursor(counter, 1); 

    lcd.print(key); 

  }   

  if (key == '1') 

  { 

   mysecs = mysecs + 1;    

  } 

    if (key == '2') 

  { 

   mysecs = mysecs + 2;   

  } 

  if (key == '3') 

  { 
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    mysecs = mysecs + 3;  

  } 

   if (key == '4') 

  { 

    mysecs = mysecs + 4;   

  } 

  if (key == '5') 

  { 

    mysecs = mysecs + 5; 

  } 

   

   if (key == '6') 

  { 

    mysecs = mysecs + 6;  

  } 

   if (key == '7') 

  { 

    mysecs = mysecs + 7;  

  } 

   if (key == '8') 

  { 

    mysecs = mysecs + 8;  

  } 
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  if (key == '9') 

  { 

    mysecs = mysecs + 9; 

  }          

                 if (key == '0') 

  { 

    mysecs = mysecs + 0;  

  } 

                   if (key == '#') 

  { 

    counter = 0; 

    mymints = "";  

    minutes = 0;   

    mysecs = "";  

    seconds = 0;  

    secflag = 0;   

    lcd.clear();  

    lcd.setCursor(0,0);  

    lcd.print("Enter Minutes:");  

  } 

        if (key == '*') 

  { 

lcd.clear();      
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seconds = mysecs.toInt(); 

Serial.println(seconds); 

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(0,0);  

lcd.print("Seconds: ");  

lcd.setCursor(0,1);  

lcd.print(seconds);  

mysecs = ""; // empty the string 

delay(2000);  

lcd.clear(); 

lcd.setCursor(0,0); 

lcd.print("Mins      Secs");  

lcd.setCursor(1,1);  

lcd.print(minutes);  

lcd.setCursor(10,1);  

lcd.print(seconds);  

total_seconds = (minutes * 60) + seconds ; 

counter = 0; 

secflag = 0;  

timer_started_flag = 1; 

lcd.clear(); 

lcd.print("T Seconds:"); 

lcd.setCursor(11,0); 
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lcd.print( total_seconds ); 

delay(3000);  

while( timer_started_flag == 1) 

{ 

   char key = keypad.getKey(); 

  if (key){ 

    Serial.println(key); 

    counter = counter + 1;  

    lcd.setCursor(counter, 1); 

  } 

   if (key == '#') 

  { 

    counter = 0; 

    mymints = "";  

    minutes = 0;   

    mysecs = "";  

    seconds = 0;  

    secflag = 0;   

    total_seconds = 0;  

     timer_started_flag = 0; 

    lcd.clear();  

    lcd.setCursor(0,0);  

    lcd.print("Enter Minutes:");  
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  } 

         //  lcd.clear();  

  lcd.setCursor(0,0);  

  lcd.print("T Seconds:"); 

  lcd.setCursor(11,0);  

  lcd.print( total_seconds ); 

  lcd.setCursor(0,1); 

  if( total_seconds > 0) 

  { 

    digitalWrite(relay, HIGH);  

    digitalWrite(red, LOW); 

    RPM_sensor(); 

    print_to_LCD(); 

  delay(200); 

  } 

    if( total_seconds <= 0) 

  { 

    total_seconds = 0;  

    digitalWrite(relay, LOW);  

    digitalWrite(red, HIGH); 

  lcd.print("load OFF");  

  } 

       currentMillis = millis(); 
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   currentsecs = currentMillis / 1000;  

    if ((unsigned long)(currentsecs - previoussecs) >= interval) { 

      total_seconds = total_seconds - 1; 

      lcd.clear();  

      previoussecs = currentsecs; 

    } 

} 

   }   

} 

void print_serial(){ 

    Serial.print("Period: "); 

  Serial.print(PeriodBetweenPulses); 

  Serial.print("\tReadings: "); 

  Serial.print(AmountOfReadings); 

  Serial.print("\tFrequency: "); 

  Serial.print(FrequencyReal); 

  Serial.print("\tRPM: "); 

  Serial.print(RPM); 

  Serial.print("\tTachometer: "); 

  Serial.println(average); 

} 

void print_to_LCD() { 

  lcd.setCursor(0, 1); 



 
 

52 

 
 

  lcd.print("RPM : "); 

  lcd.print(RPM); 

  lcd.print("   "); 

} 

void RPM_sensor(){ 

LastTimeCycleMeasure = LastTimeWeMeasured; 

  CurrentMicros = micros(); 

  if (CurrentMicros < LastTimeCycleMeasure) { 

    LastTimeCycleMeasure = CurrentMicros; 

  } 

  FrequencyRaw = 10000000000 / PeriodAverage; 

  if (PeriodBetweenPulses > ZeroTimeout - ZeroDebouncingExtra || 

CurrentMicros - LastTimeCycleMeasure > ZeroTimeout - ZeroDebouncingExtra) 

{ 

    FrequencyRaw = 0;  // Set frequency as 0. 

    ZeroDebouncingExtra = 2000; 

  } else { 

    ZeroDebouncingExtra = 0; 

  } 

  FrequencyReal = FrequencyRaw / 10000; 

  RPM = FrequencyRaw / PulsesPerRevolution * 60; 

  RPM = RPM / 10000; 

  total = total - readings[readIndex]; 

  readings[readIndex] = RPM; 
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  total = total + readings[readIndex]; 

  readIndex = readIndex + 1; 

  if (readIndex >= numReadings) { 

    readIndex = 0; 

  } 

  average = total / numReadings; 

} 

void Pulse_Event() { 

  PeriodBetweenPulses = micros() - LastTimeWeMeasured; 

  LastTimeWeMeasured = micros(); 

  if (PulseCounter >= AmountOfReadings)  { 

    PeriodAverage = PeriodSum / AmountOfReadings; 

    PulseCounter = 1; 

    PeriodSum = PeriodBetweenPulses; 

    int RemapedAmountOfReadings = map(PeriodBetweenPulses, 40000, 

5000, 1, 10); 

    RemapedAmountOfReadings = constrain(RemapedAmountOfReadings, 

1, 10); 

    AmountOfReadings = RemapedAmountOfReadings; 

  } else { 

    PulseCounter++; 

    PeriodSum = PeriodSum + PeriodBetweenPulses; 

  } 

} 
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Setelah pengcodingan pada Arduino. Selanjutnya adalah merangkai keypad 

Gilbarco 4x4 di Arduino mega 2560 sesuai dengan pin yang tertera di codingan. 

Keypad Gilbarco 4x4. 

 

Gambar 4.7. Rangkaian Keypad Gilbarco 4x4  

Tabel 4.2. Keypad Gilbarco 4x4 dengan Arduino Mega 2560 

PIN Keypad Gilbarco 4x4 PIN Arduino  

1 10 

2 3 

3 4 

4 5 

5 6 

6 7 

7 8 

8 9 

 

Pada penjelasan tabel 4.2. pin keypad Gilbarco 4x4 memiliki 1 sampai 8 pin 

yang terhubung ke Arduino mega 2560 pada pin PWM 3 sampai 10. 

Berikutnya rangkaian untuk sensor IR Infrared yang sebagai pembaca putaran 

motor yang diatur oleh dimmer 220AC.  
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Gambar 4.8. Rangkaian Sensor IR Infrared 

 

Tabel 4.3. Sensor IR Infrared dengan Arduino Mega 2560 

Sensor IR Infrared PIN Arduino  

VCC 5V 

OUT 2  

GND GND 
  

Pada penjelasan tabel 4.3. Sensor IR Infrared memiliki out,gnd,vcc, yang 

dimana out terhubung ke pin pwm 2, seterusnya gnd yang terhubung ke gnd, dan 

vcc yang terhubung ke 5v yang ada di Arduino mega 2560. 

Langkah selanjutnya rangkaian LCD 16x2 sebagai display saat membuat timer 

dengan keypad Gilbarco 4x4 dan membaca putaran motor pada saat sensor IR 

Infrared didekatkan motor yang kecepatannya diatur oleh dimmer AC 220V. LCD 

16x2 memiliki driver yang berfungsi sebagai untuk mengurangi kaki di lcd 16x2.  

 

Gambar 4.9. Rangkaian LCD 16x2 
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Tabel 4.4. LCD 16x2 dengan Arduino Mega 2560 

LCD 16x2 PINArduino  

VCC 5V 

GND GND 

SCL SCL 

SDA SDA 
 

Pada tabel 4.4. ini menjelaskan sebuah lcd 16x2 yang memiliki 4 pin yang akan 

dihubungkan ke Arduino mega 2560 yaitu gnd yang terhubung ke gnd, vcc yang 

terhubung ke 5v, sda dan scl yang terhubung ke pin analog pada analog Arduino 

mega 2560. 

Setelah itu rangkaian semua disatukan menjadi sebuah 1 rangkaian yang untuk 

mengontrol mixer, keypad Gilbarco 4x4, sensor IR Infrared, lcd 16x2 juga telah di 

modif di dalam sebuah box hitam, agar tampilannya lebih elegan dan tidak makan 

tempat.  

 

Gambar 4.10. Peletakkan sistem pada box hitam 

 

Adapun cara kerja dari alat mixer otomatis berbasis keypad Gilbarco 4x4 ini 

adalah Arduino sebagai otak dari semua pengontrolan yang di program untuk dapat 

menjalankan komponen lainnya di Arduino IDE. Ketika ingin menyetting waktu 

maka keypad Gilbarco 4x4 ditekan agar bisa setting waktu sesuai keinginan, Ketika 

waktu yang telah di atur oleh pengguna habis maka mixer akan mati dengan 

sendirinya, lalu Ketika motor hidup maka sensor IR Infrared yang didekatkan pada 

motor akan membaca putaran motor secara otomatis, dan untuk menampilkan 

waktu dan putaran motor melalui lcd 16x2. 
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Gambar 4.11. Hasil Rancangan Alat 

4.2.2.  Perancangan program sistem timer dan putaran motor 

Pemrograman menggunakan Software arduino.ide yang berbasis bahasa C 

program tersebut dimasukkan kedalam board arduino mega 2560 sebagai kontroller 

dari alat ini agar mikrokontroler dapat melakukan perintah yang dituliskan dalam 

program.  

Pada saat program dijalankan maka mikrokontroler akan melakukan semua 

perintah yang ada diprogram tersebut, seperti konfigurasi home atau keadaan awal 

sebelum menggunakan Keypad Gilbarco 4x4 dan sensor IR Infrared. Pada gambar 

dibawah ini adalah Software arduino ide. 

Peralatan yang dibutuhkan untuk melakukan pengujian ini adalah : 

1. Board Arduino Mega 2560 

2. Kabel data (usb) 

3. Rangkaian Keypad Gilbarco 4x4  

4. Komputer atau laptop 

5. Software arduino IDE 

Prosedur pengujian rangkaian Keypad Gilbarco 4x4 :  

1. Buka aplikasi Arduino IDE  

2. Selanjutnya akan muncul tampilan awal “sketch_xxxxxx” secara otomatis 

seperti pada langkah sebelumnya, 

3. Mengetikkan listing program untuk pengujian Keypad Gilbarco 4x4. 

4. Upload program Arduino mega 2560 



 
 

58 

 
 

5. Pasangkan rangkaian Keypad Gilbarco 4x4 dan sensor IR Infrared pada pin 

yang sesuai dengan program yang dibuat. 

 

 

Gambar 4.12. pengcodingan dan upload pada Arduino mega 2560 

4.3. Pengujian Sistem Timer Dan Putaran Motor 

Pada penjelasan dibawah ini akan menunjukkan sebuah proses pengujian 

system timer dan Rpm pada Mixer otomatis sebagai alat pengaduk berbasis Keypad 

Gilbarco 4x4 dengan menggunakan aplikasi Arduino sebagai berikut : 

 

Gambar 4.13. Pengujian Sistem Timer dan RPM  

Keterangan dari gambar 4.13. menjelaskan Ketika keypad ditekan sesuai 

waktu yang di butuhkan maka akan muncul di LCD 16x2, Ketika waktu yang telah 
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ditentukan habis maka motor akan mati dengan sendirinya, begitu juga dengan 

sensor IR Infrared ketika didekatkan dengan motor maka nilai putaran nya akan 

keluar sesuasi kecepatan dari motor tersebut.  

4.3.1. Pengujian Keypad Gilbarco 4x4 

  Pada penjelasan dibawah ini akan menunjukkan sebuah proses pengujian 

keypad Gilbarco pada mixer otomatis menggunakan aplikasi Arduino sebagai 

berikut: 

 

Gambar 4.14. Pengujian keypad Gilbarco 4x4 pada mixer 

 Keterangan pada gambar 4.14. yaitu tentang pengujian keypad Gilbarco 4x4 

terhadap mixer, yang dimana membuat waktu yang diinginkan dengan cara 

menekan keypad Gilbarco 4x4, ketika waktu yang setting telah habis maka mixer 

akan mati dengan sendirinya. 

Tabel 4.5. Pengujian Keypad Gilbarco 4x4 Dalam Membuat Timer  

NO Pin Keypad Gilbarco 

4x4 

Keterangan Hasil Adonan Status 

1 Pin 1 0  Untuk Timer 10 

Menit 

Adonan 

Kurang Rata 

4 kg Aktif 

2 Pin 1 5 Untuk Timer 15 

Menit 

Adonan 

Cukup Rata 

4 kg Aktif 

3 Pin 2 5 Untuk Timer 25 

Menit 

Adonan 

Merata 

Dengan 

Sempurna 

4 kg Aktif 

 

Pada tabel 4.5. bahwa dalam setelan waktu menggunakan keypad Gilbarco 

4x4 dalam waktu 25 menit adonan merata dengan sempurna. Pada dasarnya keypad 
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Gilbarco 4x4 ini hanya digunakan sebagai timer. Seperti contohnya : Ketika keypad 

ditekan 2 lalu tekan 5 lalu tekan enter mesin mixer akan berputar dalam waktu 25 

menit, Ketika waktunya habis mixer pun akan berhenti dengan sendirinya dan 

pengguna dapat melakukan setting waktu lagi Ketika mixer akan digunakan atau 

adonan kurang rata. 

4.3.2. Pengujian Sensor IR Infrared  

  Pada penjelasan dibawah ini akan menunjukkan sebuah proses pengujian 

sensor IR Infrared pada motor mixer. 

 

Gambar 4.15. Pengujian Sensor IR Infrared 

 Keterangan pada gambar 4.15. menjelaskan tentang pengujian sensor IR 

Infrared terhadap motor, yang dimana ketika sensor didekatkan di motor AC 1 

phasa maka nilai putarannta akan keluar di tampilan lcd 16x2 sehingga dapat 

mengetahui nilai putarannya. 

Tabel 4.6. Pengujian Sensor IR Infrared 

NO Jarak Speed Keterangan Status 

1 2 cm -Low 

-Medium 

-High 

Sensor 

terdeteksi  

Aktif 

2 4 cm -Low 

-Medium 

-High 

Sensor dapat 

terdeteksi 

tetapi samar-

samar 

Aktif 

3 6 cm -Low 

-Medium 

-High 

Sensor tidak 

terdeteksi 

Aktif 
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Pada penjelasan di tabel 4.6. bahwa sensor IR Infrared dapat terdeteksi 

dengan baik di jarak 2 cm, lalu di jarak 4 cm sensor terdeteksi cuman nilai 

putarannya tidak terdeteksi dengan baik, sedangkan dijarak 6 cm sensor sama sekali 

tidak dapat terdeteksi, karena sensor jauh dari motor mixer. 

4.3.3. Hasil Pengujian Sistem Timer Dan Putaran Motor 

  Hasil pengujian sistem timer dan putaran motor dengan keypad Gilbarco 4x4 

dan sensor IR Infrared dengan menggunakan mikrokontroler Arduino mega 2560  

Tabel 4.7. Pengujian 1 tanpa beban kecepatan putaran motor (RPM) 

No Speed RPM 

1 Low 900 

2 Medium 1650 

3 High 2523 

 

Tabel 4.8. Pengujian 2 beban adonan 1 kg 

No Speed RPM Adonan Roti Waktu Hasil 

1 Low 1524 1 kg 30 menit Tidak Rata 

2 Medium 1784 1 kg 20 menit Kurang 

Rata 

3 High 2472 1 kg 10 menit Rata 

Dengan 

sempurna 

 

        Tabel 4.9. Pengujian 3 beban adonan 2 kg 

No Speed RPM Adonan Roti Waktu Hasil 

1 Low 1390 2 kg 35 menit Tidak Rata 

2 Medium 1680 2 kg  25 menit Kurang 

Rata 

3 High 2243 2 kg 15 menit Rata 

Dengan 

Sempurna 
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             Tabel 4.10. Pengujian 3 beban adonan 4 kg  

No Speed RPM Adonan Roti Waktu Hasil 

1 Low 770 4 kg 45 menit Tidak Rata 

2 Medium 1420 4 kg  35 menit Kurang 

Rata 

3 High 2120 4 kg 25 menit Rata 

Dengan 

Sempurna 

 

 Pengujian ini membutuhkan 7 kg adonan roti yang membutuhkan waktu dari 

10 menit sampai dengan 25 menit dan dapat mengatahui putaran motor dari setiap 

kecepatan yang diatur oleh dimmer 220 AC.  

Tabel 4.11. Komponen Adonan Roti 7 Kg 

No Komponen Banyaknya Waktu Pengaduk 

1 Terigu 7.000 gr 8 menit 

2 Bread 56 gr 5 menit 

3 Ragi 140 gr 5 menit 

4 Gula 1.750 gr 5 menit 

5 Air 7.700 gr 5 menit 

6 Mentega 1.400 gr 5 menit 

 

 Dari tabel 4.11. menjelaskan bahwa bahan dari adonan 7 kg yang dibutuhkan 

dalam pengujian alat tersebut.  
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BAB 5  

PENUTUP 

5.1. Kesimpulan 

1. Sistem kerja alat yang menggunakan mikrokontroler adalah berdasarkan 

program yang telah dibuat dan diunggah pada mikrokontroler arduino mega 

2560. Dimana program atau kode perintah dibuat dengan bahasa program C 

yang ditulis atau disusun pada Software Arduino IDE kemudian dikomplikasi 

dan diunggah pada chip mega 2560. Mikrokontroler kemudian akan membaca 

kode tersebut dan menjalankan perintah kode yaitu membaca input, 

mengolahnya dan mengeluarkan output yaitu menjalankan atau 

menghidupkan Keypad Gilbarco 4x4 dan sensor IR Infrared. 

2. Kapasitas hasil produksi adonan roti yang didapat berdasarkan melakukan uji 

coba memerlukan adonan roti berkisar 7 kg yang dimana dibagi menjadi 3 

bagian yaitu 1 kg, 2 kg, dan 4 kg, yang setiap waktu dan putaran motor nya 

berbeda. Untuk kapasitas 1 kg memerlukan waktu berkisar 10 menit dan 

untuk Rpm berkisar di 1524 s/d 2472 Rpm, selanjutnya untuk kapasitas 2 kg 

memerlukan waktu berkisar 15 menit dan untuk Rpm berkisar di 1390 s/d 

2243 Rpm, dan yang terakhir di adonan roti 4 kg memerlukan waktu berkisar 

25 menit dengan Rpm berkisar 770 s/d 2120 Rpm. Dari hasil uji coba ini dapat 

disimpulkan bahwasanya setiap untuk waktu dan kecepatan motornya 

berbeda karena kapasitas adonan roti yang berbeda. 

5.2. Saran 

1. Dibutuhkan penelitian dan pengembangan lebih jauh agar sistem yang dibuat 

dapat digunakan sebagai alat pengatur kecepatan sesuai yang diinginkan para 

UMKM. 

2. Seharusnya wadah pengaduk dan motor listriknya lebih besar lagi agar dapat 

membuat adonan roti jauh lebih banyak lagi. 
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