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ABSTRAK

Seperti yang kita ketahui, industri mebel memerlukan peralatan yang dapat
meningkatkan kualitas dan mutu produksi, serta peningkatan teknologi yang ada.
Merancang mesin yang lebih baik lagi didorong oleh keterbatasan alat potong
manual dan mesin yang sudah ada dalam memproduksi barang, serta hasil produksi
yang kurang optimal. Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan
mengembangkan mesin pemotong triplek otomatis berbasis mikrokontroler
Arduino Uno. Alat ini dirancang untuk meningkatkan akurasi pemotongan dalam
proses pemotongan triplek yang selama ini dilakukan secara manual. Mesin
pemotong ini mampu memotong triplek dengan dimensi maksimal pemotongan
dengan panjang 60 cm x lebar 50 cm, sesuai dengan input yang dimasukkan oleh
pengguna melalui panel kontrol. Proses pemotongan dikendalikan oleh motor
stepper yang bergerak otomatis berdasarkan program yang telah ditentukan. Hasil
penelitian menunjukkan bahwa mesin ini mampu beroperasi dengan akurasi, dan
meningkatkan produktivitas.

Kata kunci : Mikrokontroler, Arduino Uno, Mesin Pemotong Otomatis, Motor
Stepper, Pemotongan Presisi, Kontrol Otomatis



ABSTRACT

As we know, the furniture industry requires equipment that can improve the quality
and quality of production, as well as improving existing technology. Designing a
better machine is driven by the limitations of manual cutting tools and existing
machines in producing goods, as well as less than optimal production results. This
research aims to design and develop an automatic plywood cutting machine based
on Arduino Uno microcontroller. This tool is designed to improve cutting accuracy
in the plywood cutting process which has been done manually. This cutting machine
is able to cut plywood with a maximum cutting dimension of 60 cm long x 50 cm
wide, according to the input entered by the user through the control panel. The
cutting process is controlled by a stepper motor that moves automatically based on
a predetermined programme. The results show that this machine is able to operate
with accuracy, and increase productivity.

Keywords: Microcontroller, Arduino Uno, Auto Cutting Machine, Stepper Motor,
Precision Cutting, Auto Control
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Kayu lapis, juga dikenal sebagai tripleks atau tripleks, adalah tumpukan
lapisan veneer atau kayu yang direkatkan. Mereka dibuat karena kebutuhan akan
kayu yang semakin meningkat dan karena mereka dapat digunakan sebagai
pengganti kayu solid untuk berbagai jenis pekerjaan. Triplek biasanya memiliki
panjang 2440 mm dan lebar 1220 mm, dengan berbagai ketebalan. (Lobang &
Nurrachmania, 2021)

Jenis papan pabrikan yang terbuat dari kayu yang dikenal sebagai triplek,
kayu lapis, atau plywood adalah yang paling umum. Triplek terbuat dari beberapa
lembaran kayu tipis yang digabungkan atau direkatkan bersamaan sehingga lebih
tebal dari ukuran aslinya. Lembaran tipis ini disebut veneer, dan mereka direkatkan
dengan berbagai jenis serat kayu. (Muarif et al., 2017)

Circular saw atau pemotong triplek bundar, juga dikenal sebagai gergaji
bundar, adalah alat pemotong triplek yang lebih mudah digunakan jika
dibandingkan dengan alat pemotong triplek manual seperti gergaji tangan. Mesin
pemotong triplek bundar ini memiliki mata gergaji berbentuk bulat dan bergerigi,
yang sangat praktis untuk dilepas pasang. Jadi, jika mata gergaji sudah tumpul,
sangat mudah untuk melepasnya untuk mengasah kembali atau membeli yang baru.
(Rudi Wahyudi et al., 2021)

Alat pemotong triplek circular saw ini banyak digunakan dalam industri
mebel. Namun, cara kerjanya masih dilakukan secara manual, yaitu dengan
mengukur benda kerja yang akan dipotong dengan meteran ukur dan alat ini harus
digerakkan langsung oleh pekerjanya menuju triplek yang akan dipotong untuk
dilakukan pemotongan. (Dudung et al., 2023)

Pengrajin kayu sering menggunakan metode konvensional, dengan gerinda
tangan, untuk memotong kayu. Mesin pemotong kayu meja juga ada, tetapi
menggunakannya mengancam keselamatan pekerja karena mendorong kayu

dilakukan secara manual oleh pekerja. (Akhir, 2023)



Seperti yang kita ketahui, industri mebel memerlukan peralatan yang dapat
meningkatkan kualitas dan mutu produksi, serta peningkatan teknologi yang ada.
Merancang mesin yang lebih baik lagi didorong oleh keterbatasan alat potong
manual dan mesin yang sudah ada dalam memproduksi barang, serta hasil produksi
yang kurang optimal. Mesin-mesin yang dibuat khusus untuk mempermudah semua
pekerjaan manusia dapat dilakukan dengan cepat dan mudah. Terciptanya
permesinan tersebut adalah hasil dari kecepatan kemajuan teknologi saat ini, di
mana setiap teknologi bersaing untuk menghasilkan permesinan yang canggih,
mudah dioperasikan, dan tentu saja. (Rombekila & Aprian, 2023)

Dengan fenomena proses pemotongan triplek manual, dengan dimensi
pemotongan panjang maksimum 60 cm X lebar 50 cm, sebagai inovasi manufaktur
pada proses pemotongan kayu dilakukan secara otomatis berbasis Arduino uno,
pada salah satu komponen yang terdapat pada Arduino uno adalah mikroprosesor
yang berbasis open source, sehingga diperoleh efektivitas dalam proses manufaktur

Mesin pemotong triplek otomatis berbasis arduino diharapkan dapat menjadi
lebih mudah digunakan oleh masyarakat dan membantu meningkatkan efisiensi
pengolahan mebel. Diharapkan juga akan ada inovasi lebih menarik dan akurat
untuk mesin pemotong ini. Dengan demikian, penulis memilih tugas akhir dengan
judul ‘Rancangan Program Mikrokontroler Mesin Pemotong Triplek
Otomatis Berbasis Arduino Uno”.

1.2. Rumusan Masalah
Rumusan masalah dalam Rancangan mickrokontroler berbasis arduino
menigkatkan kualisas produktifitas pemotongan triplek adalah
1. Apakah program yang di rancang berjalan mulus sesuai apa yang di
inginkan?
2. Bagaimana cara mengatur dan mengendalikan panjang serta lebar potongan
triplek secara akurat?
1.3. Ruang Lingkup

Fokus penelitian adalah rancangan program mikrokontroler pada mesin
pemotong triplek otomatis berbasis arduino uno yang memiliki dimensi benda kerja
panjang maksimal 70 cm dan lebar 60 cm, dan maksimal pemotongan panjang 60

cm dan lebar 50 cm.



1.4. Tujuan Penelitian
Adapun tujuan yang ingin dicapai dalam penelitian ini adalah
1. Memanfaatkan Arduino Uno sebagai mikrokontroler, yang merupakan
komponen terjangkau dan mudah digunakan
2. Menyediakan panduan dan contoh implementasi bagi penggemar elektronik
dan hobiis yang ingin membangun mesin pemotong mereka sendiri
1.5. Manfaat Penelitian
Adapun manfaat dari penelitian ini sebagai berikut:
1. Dapat merancang program mikrokontroler berbasis arduino uno
2. Memudahkan pengrajin triplek melakukan pemotongan dengan mudah.
3. Automatisasi proses pemotongan mengurangi kemungkinan kesalahan yang
disebabkan oleh faktor manusia, seperti kesalahan pengukuran atau

pemotongan



BAB 2

TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Mesin Pemotong Triplek

Pemotongan adalah proses pemisahan suatu benda padat menjadi dua bagian
atau lebih. Selain itu, pemotongan biasanya dilakukan ketika ingin mendapatkan
suatu bentuk tertentu pada suatu benda. Gunting pisau, dan gergaji adalah beberapa
alat yang biasa digunakan untuk memotong. (Gultom et al., 2022)

Mesin adalah perkakas untuk menggerakkan atau membuat sesuatu yang
dijalankan dengan roda, digerakkan oleh beban manusia atau motor penggerak,
menggunakan bahan minyak, listrik, atau beban alam, menurut Kamus Besar
Bahasa Indonesia (KBBI). Namun, menurut buku berjudul *Manajemen produksi
dan Operasi”, peralatan yang digerakkan oleh kekuatan atau beban digunakan untuk
membantu manusia mengerjakan produk atau bagian-bagian produk tertentu. Mesin
untuk memotong adalah alat potong yang biasanya untuk memotong bahan-bahan
misalnya terbuat dari logam atau kayu. (Julyanthry et al., 2020)

Pada umumnya, mesin pemotong memiliki satu deretan mata untuk
memotong di sekelilingnya. Setiap mata potong berfungsi sebagai pemotong unik
pada daur putaran. Digunakan untuk memotong benda kerja atau bahan yang terbuat
dari besi dan kayu, jenis mesin potong sudah banyak digunakan. Kesimpulannya,
mesin pemotong triplek adalah mesin yang digunakan untuk memotong bahan
triplek menggunakan mata pisau dan motor listrik.(Pratama et al., 2023)

2.2. Jenis-jenis Mesin Pemotong Triplek
2.2.1.Mesin Pemotong Triplek Circular Saw

Mesin pemotong triplek bundar, juga dikenal sebagai gergaji bundar, adalah
alat pemotong triplek yang lebih mudah digunakan jika dibandingkan dengan alat
pemotong triplek manual seperti gergaji tangan. Mesin pemotong triplek bundar ini
memiliki mata gergaji berbentuk bulat dan bergerigi, yang sangat praktis untuk
dilepas pasang. Jadi, jika mata gergaji sudah tumpul, sangat mudah untuk
melepasnya untuk mengasah kembali atau membeli yang baru.

Alat pemotong triplek circular saw ini banyak digunakan dalam industri

mebel. Namun, cara kerjanya masih dilakukan secara manual, yaitu dengan
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mengukur benda kerja yang akan dipotong dengan meteran ukur dan alat ini harus
digerakkan langsung oleh pekerjanya menuju triplek yang akan dipotong untuk

dilakukan pemotongan.

Gambar 2. 1 mesin Pemotong Triplek Circular Saw

2.2.2.Mesin Pemotong Triplek Table Saw

Mesin pemotong triplek table saw terdiri dari tiga bagian utama: motor
penggerak, pisau gergaji, dan batang pengarah. Mesin ini berbentuk meja dengan
piringan pisau bergerigi berbentuk lingkaran di bagian tengahnya.(Suprijono et al.,
2020)

Prinsip kerja mesin pemotong triplek meja berbeda dengan mesin pemotong
lingkaran, di mana pekerja harus menggerakkan gergaji untuk memotong kayu.

Mesin pemotong triplek meja mendorong triplek pada gergaji meja.

Gambar 2. 2 Mesin pemotong triplek Table Saw
2.2.3.Mesin Gerinda Tangan
Disk mesin gerinda tangan merupakan disk mesin yang berfungsi untuk
menggerinda benda kerja contonya kayu, triplek, dan besi. Menggerinda bertujuan
untuk mengasah suatu benda kerja seperti pisu dan pahat dan juga bertujuan untuk
membentuk benda kerja seperti merapikan hasil potonggan, merapihkan hasil las,
membentuk lengkungan pada benda kerja yang bersudut, menyiapkan permukaan

benda kerja untuk di potong, dan lain sebagainya.



Gambar 2. 3Mesin Gerinda Tangan
2.2.4.Mesin Pemotong Triplek Otomatis

Pengrajin kayu masih sering menggunakan metode konvensional, yaitu
gerinda tangan, untuk memotong kayu. Selain itu, mesin pemotong kayu yang
menggunakan meja menimbulkan ancaman keselamatan bagi pekerja karena kayu
dipotong secara manual oleh tangan pekerja. Mesin pemotong triplek otomatis
berbasis arduino ini dapat memotong triplek dengan panjang hingga 60 cm dan
lebar hingga 50 cm. Mesin ini menggunakan mata pisau dengan diameter empat
inci yang dapat bergerak ke berbagai arah sumbu dan dapat menghitung panjang
kayu secara otomatis dan mengukur panjang kayu sesuai keinginan pengguna.
Karena penggunaan yang sangat praktis, mesin ini sangat digunakan dalam industri
mebel. (Haris & Putra, 2017)

Mesin pemotong triplek otomatis berbasis arduino ini memiliki panjang dan
lebar maksimal 60 cm dan menggunakan motor listrik sebagai penggerak utama.
Baik mata pisau maupun stoper triplek dapat bergerak secara otomatis, sehingga
operator tidak perlu mendorong triplek. (Rohman et al., 1945)

Kelebihan mesin pemotong triplek otomatis ini adalah mereka dapat
mengukur ukuran secara otomatis sesuai keinginan pengguna tanpa perlu
melakukannya secara manual. Mereka juga dapat mempersingkat waktu proses
pemotongan triplek dan pastinya menghasilkan jumlah produksi yang lebih besar

daripada model sebelumnya.



Gambar 2. 4 Mesin pemotong triplek otomatis berbasis arduino uno

2.3. Mikrokontroler

Mikrokontroler adalah komponen elektronik yang dalam wujud seperti 1C
(Integrated Circuit) yang dapat berfungsi sebagai komputer tetapi dalam ukuran
yang sangat kecil. Kata "mikrokontroler" berasal dari kata "mikro™, yang berarti
"sangat kecil", dan "kontroler" berarti "pengendali.” Dengan demikian, kata
"mikrokontroler™ berarti "sangat kecil". (Setiawan et al., 2019)

2.3.1. Definisi Mikrokontroler

Mikrokontroler adalah sistem mikroprosesor lengkap yang tertanam dalam
chip. Mereka berbeda dari mikroprosesor serbaguna yang digunakan dalam PC
karena mikroprosesor biasanya hanya memiliki CPU dan komponen pendukung
sistem seperti memori dan antar muka I/O. (Hakim et al., 2022)

Mikrokontroler terdiri dari chip yang mengintegrasikan prosesor, memori,
dan 1/0O ke dalam kontrol sistem, sehingga dapat dianggap sebagai komputer mini
yang dapat berinovasi sesuai dengan kebutuhan sistem. Mikrokontroler adalah
suatu alat elektronika digital yang menerima masukan dan keluaran serta
mengontrolnya melalui program yang dapat ditulis dan dihapus. Cara
mikrokontroler bekerja sebenarnya adalah untuk membaca dan menulis
data.(Evalina et al., 2022)

Kelebihan Sistem Dengan Mikrokontroler adalah bahwa penggerak pada
mikrokontroler menggunakan bahasa pemograman assembly yang bergantung pada
kaidah digital dasar, sehingga pengoperasian sistem sangat mudah dilakukan sesuai
dengan logika sistem. Bahasa pemograman ini mudah dipahami karena

menggunakan bahasa pemograman aplikasi, yang memungkinkan akses langsung



ke parameter input dan output tanpa menggunakan banyak perintah. Desain bahasa
pemograman ini juga tidak menggunakan banyak perintah untuk membuatnya
mudah dipahami. (li & Teori, 2008)
2.3.2.Bagian-bagian Mikrokontroller

a. Mikroprosesor/CPU

Mikroprossesor pada dasarnya terdiri dari CPU (Central Processing Unit),
otak yang mengatur semua operasi sistem komputer. Memory adalah alat untuk
menyimpan data atau instruksi. Komponen yang disebut port 1/0 berfungsi untuk
menghubungkan mikroprossesor ke perangkat di luarnya. Sistem bus adalah bus di

mana mikroprossessor memiliki data, alamat, dan kendali. (Subang, 2012)
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Gambar 2. 5 Mikroprosesor/CPU

b. Bus

Bus adalah jalur jalur fisik yang menghubungkan CPU dengan memori dan
unit lain dalam mikrokontroler.

x8 x12 (14, 16)

Gambar 2. 6 Bus

c. Osilator
Osilator adalah suatu rangkaian yang menghasilkan keluaran yang
amplitudonya berubah-ubah secara periodik dengan waktu.



(a) (b)

Gambar 2. 7 Osilator
d. Unitl/o

I/0O adalah suatu mekanisme pengiriman data secara bertahap dan terus

menerus melalui suatu aliran data dari proses ke peranti (begitu pula sebaliknya).
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Gambar 2. 8 unit input output (1/O)
e. Unit Memori

Memori adalah bagian mikrokontroler yang berfungsi untuk menyimpan
data, terdiri dari RAM dan ROM.

Gambar 2. 9 Unit Memori
f. Program

Program salah satu elemen penting dalam mikrokontroler agar

mikrokontroler dapat bekerja, program mikrokontroler ditulis dalam berbagai
bahasa pemrograman
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Gambar 2. 10 Program Mikrokontroler

g. Unit Timer/Counter
Timer & Counter merupakan fitur yang telah tertanam di mikrokontroler
yang memiliki fungsi terhadap waktu, fungsi pewaktu yang dimaksud disini

adalah penentuan kapan program tersebut dijalankan.
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Gambar 2. 11 Unit Timer/Counter
2.3.3.Prinsip Kerja Mikrokontroller
Perinsip kerja mikrokontroller adalah sebagai berikut:
a. Berdasarkan nilai yang berada pada register Program Counter,

mikrokontroler mengambil data pada ROM dengan alamat sebagaimana
yang tertera pada register Program Counter, selanjutnya isi dari register
program counter ditambah dengan satu (Increment) secara otomatis, data
yang diambil pada ROM merupakan urutan instruksi program yang telah
dibuat dan diisikan sebelumnya oleh pengguna.(Fauzi Siregar & Rudi
Nasution, 2020)
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b. Instruksi yang diambil tersebut diolah dan dijalankan oleh mikrokontroler,
proses pengerjaan bergantung pada jenis instruksi, bisa membaca,
mengubah nilai-nilai pada register, RAM, isi Port, atau melakukan
pembacaan dan dilanjutkan dengan pengubahan data.

c. Program Counter telah berubah nilainya (baik karena penambahan otomatis
pada langkah 1, atau karena pengubahan-pengubahan pada langkah 2).
Selanjutnya yang dilakukan oleh mikrokontroler adalah mengulang kembali

siklus ini pada langkah 1, demikian seterusnya hingga power dimatikan.

Semua peralatan yang berhubungan dengan aktivitas kita hampir semua nya
memiliki mikrokontroler, contohnya: Handphone yang selalu kita gunakan untuk
berkomunikasi, layar LCD, mobil, motor, kamera digital serta masih banyak
peralatan yang lain tapi intinya adalah setiap perangkat elektronik yang mempunyai
“remote control” hampir pasti mengandung mikrokontroler. Meskipun dalam
kehidupan sehari-hari kita selalu berhubungan dengan alat ini, masih banyak orang-
orang yang belum mengetahui apa itu mikrokontroler? bagaimana alat ini bekerja?
Pada dasarnya, mikrokontroler adalah suatu perangkat yang mengintegrasikan
sejumlah komponen dari sistem mikroprosesor ke dalam sebuah microchip tunggal.
Ada tiga komponen utama dari mikrokontroler, yaitu: processor CPU, memory dan
input/output (1/O). (Tuwaidan et al., 2015)

CPU Memory /O
Bus
Gambar 2. 12 Tiga Komponen Utama Mikrokontroler

2.4. Arduino

Arduino adalah platform harware open-source yang fleksibel dan mudah
digunakan yang memungkinkan Anda membuat prototipe elektronik. Arduino
dapat diakses oleh seniman, desainer, dan orang-orang yang tertarik untuk membuat

lingkungan atau objek yang berinteraksi.
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Gambar 2. 13 Macam-macam Arduino

Arduino merupakan platform yang terdidi dari sofware dan hardware.
Hardware Arduino sama dengan mikrocontroler pada umumnya hanya pada
arduino ditambahkan persamaan pin agar mudah diingat. Sofware Arduino
merupakan sofware open source sehingga dapat didownload secara gratis. Sofware
ini digunakan untuk membuat dan memasukkan program ke dalam Arduino.
Program Arduino tidak sebanyak tahapan mikrokontroler knvensional karena
arduino sudah di desain mudah untuk dipelajari, sehingga para pemula dapat
dimulai belajar mikrokontroler dengan Arduino. (Harahap & Schmidt, 2018)

Hanya dengan menghubungkannya kesebuah komputer melalui USB atau
memberikan tegangan DC dari baterai atau adaptor AC ke DC sudah dapat
membuanya bekerja. Arduino Uno menggunakan ATmegal6U2 yang deprogram
sebagai USB to serial converter untuk komunikasi serial ke komputer melalui port
USB. "Uno" berartisatu di Italia dan diberi nama untuk menandai peluncuran
Arduino 1.0. Versi 1.0 menjadi versi referensi Arduino kedepannya. Arduino Uno
R3 adalah revisi terbaru dari serangkaian board Arduino, dan model referensi untuk
platform.(khoerul ummah, 2022)

2.5. Jenis- jenis Arduino
2.5.1. Arduino Uno

Arduino Uno termasuk yang paling banyak digunakan, terutama untuk
pemula sangat disarankan untuk menggunakan Arduino ini. Ada banyak sekali
referensi yang membahas Arduino Uno. Versi yang terakhir yaitu Arduino Uno R3
(Revisi 3), menggunakan ATMEGA328 sebagai mikrokontrolernya. Arduino Uno

memiliki 14 pin 1/O digital dan 6 pin input analog. Untuk pemrogramannya cukup

12



menggunakan koneksi USB type A to type B, sama seperti yang digunakan pada
USB printer.

Gambar 2. 14 Arduino Uno

2.5.2. Arduino Due

Arduino Due tidak menggunakan ATMEGA, melainkan dengan chip yang
lebih tinggi ARM Cortex CPU. Memiliki 54 /O pin digital dan 12 pin input
analog. Untuk pemrogramannya menggunakan micro USB yang biasanya ada
pada beberapa handphone.

Gambar 2. 15 Arduino Due

2.5.3. Arduino Mega

Arduino Mega hampir sama dengan Arduino Uno, sama-sama menggunakan
USB type A to B untuk pemrogramannya. Akan tetapi, Arduino Mega
menggunakan chip yang lebih tinggi yaitu ATMEGA2560. Tentu saja untuk pin
I/0 digital dan pin input analognya lebih banyak dari Uno.

13



Gambar 2. 16 Arduino Mega

2.5.4. Arduino Leonardo
Arduino Leonardo bisa dibilang saudara kembar dari Arduino Uno. Mulai
dari jumlah pin 1/O digital dan pin input analognya sama. Hanya saja pada

Arduino Leonardo menggunakan micro USB untuk pemrogramannya.

Gambar 2. 17 Arduino Leonardo

2.5.5. Arduino Fio
Arduino Fio memiliki bentuk yang lebih unik, terutama pada socketnya.

Meskipun jumlah pin I/O digital dan input analognya sama dengan Arduino Uno
dan Arduino Leonardo, tetapi Arduino Fio memiliki socket XBee. XBee membuat
Arduino Fio bisa digunakan untuk keperluan projek yang berhubungan dengan

wireless.

Gambar 2. 18 Arduino Fio
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2.5.6. Arduino Lilypad

Arduino Lilypad memiliki bentuk yang melingkar, sehingga membuat
Arduino Lilypad bisa digunakan untuk membuat projek unik. Seperti membuat
amor ironman misalkan. Hanya versi lamanya menggunakan ATMEGAL168, tetapi
masih cukup untuk membuat satu projek yang keren. Memiliki 14 pin 1/O digital

dan 6 pin input analognya.

Gambar 2. 19 Arduino Lilypad

2.5.7. Arduino Nano

Seperti namanya, Arduino Nano memiliki ukuran yang kecil, sangat
sederhana dan menyimpan banyak fasilitas. Sudah dilengkapi dengan FTDI untuk
pemrograman lewat micro USB. Memiliki 14 Pin 1/O digital dan 8 pin input
analog (lebih banyak dari Uno). Ada juga yang menggunakan ATMEGAL168 atau
ATMEGA328.

Gambar 2. 20 Arduino Nano

2.5.8. Arduino Mini
Arduino Mini memiliki fasilitas yang sama dengan Arduino Nano. Hanya
saja tidak dilengkapi dengan micro USB untuk pemograman dan memiliki ukuran

yang hanya 30 mm x 18 mm.
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Gambar 2. 21 Arduini Mini
2.5.9. Arduino Micro
Arduino Micro memiliki ukuran yang lebih panjang dari Arduino Nano dan
Arduino Mini. Hal ini dikarenakan fasilitas yang dimiliki lebih banyak, yaitu
memiliki 20 pin I/O digital dan 12 pin input analog.

Gambar 2. 22 Arduino Micro
2.5.10. Arduino Ethernet
Arduino Ethernet merupakan arduino yang sudah dilengkapi dengan fasilitas
ethernet. Membuat Arduino bisa berhubungan melalui jaringan LAN pada
komputer. Untuk fasilitas pada pin 1/O digital dan input analognya sama dengan

Arduino Uno.

Gambar 2. 23 Arduino Ethernet

16



BAB 3

METODE PENELITIAN

3.1. Tempat dan Waktu
3.1.1. Tempat Penelitian

Tempat perancangan dan pembuatan alat mesin potong triplek otomatis
mikrokontroler berbasis arduino di laksanakan di CV Rizky Anugrah, berlokasi di
JI. Guru Sinumba Raya No. 14 Kelurahan Helvetia Timur, Kecamatan Medan
Helvetia, Medan. Penelitian ini berturut-turut dilaksanakan dimulai dari studi
literatur, pengajuan judul proposal, penulisan proposal, bimbingan proposal,
seminar proposal, seminar hasil, dan sidang sarjana
3.1.2. Waktu Penelitian

Waktu penelitian ini dimulai dari disetujuinya Pengajuan judul proposal,
penulisan proposal, Bimbingan proposal, Seminar Proposal, Seminar Hasil dan,
Sidang Sarjana yang menghabiskan waktu kurang lebih 8 bulan. Agar penelitian ini
dapat dilakukan dengan baik maka dibuatlah/disusun suatu jadwal pelaksanaan
seperti di bawah.

Tabel 1Waktu Penelitian

Waktu (Bulan)

No Kegiatan
1 2 3 4 5 6 7 8

Penelusuran literatur,
pemeriksaan kesedian
alat, bahan, dan penulisan
proposal

Survei lokasi industri
mebel

Pengajuan judul proposal
Penulisan proposal
Bimbingan proposal

Seminar Proposal

Bimbingan Seminar
Hasil

Seminar Hasil

© 00 N o o b~ wWw DN

Sidang Sarjana
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3.2. Bahan dan Alat
3.2.1.Bahan Penelitian

Bahan yang diperlukan dalam melakukan pembuatan Rancangan Program
Mikrokontroler Mesin Pemotong Triplek Otomatis Berbasis Arduino Uno Dengan
Maksimal Dimensi Panjang 60 Cm Dan Lebar 50 Cm.

1) Arduino Uno
Arduino uno R3 sebagai mikrokontrolernya. Arduino Uno memiliki 14
pin 1/0O digital dan 6 pin input analog, Untuk pemrogramannya cukup
menggunakan koneksi USB type A to type B, sama seperti yang digunakan
pada USB printer.

Gambar 3. 1Arduino Uno

2) Kabel Jumper
Kabel jumper merupakan kabel elektrik yang mempunyai pin konektor
di setiap ujungnya dan untuk menghubungkan dua komponen yang
melibatkan arduino, kegunaan kabel jumper ini digunakan sebagai konduktor

listrik untuk menyambungkan rangkaian listrik.

Gambar 3. 2Kabel Jumper
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3) LCD

LCD untuk type yang digunakan LMO16L, komponen display yang
digunakan untuk menampilkan informasi atau data secara real-time, sering
kali digunakan dalam sistem embedded atau mikrokontroler. Modul ini
merupakan versi hemat pin dari LCD konvensional karena menggunakan
protokol komunikasi, Sebagai output data: LCD digunakan untuk
menampilkan informasi panjang dan lebar pemotongan yang ingin di
gunakan, spesifikasi LCD LMO016L yang digunakan ialah, Ukuran layar 16 x
2 cm, tegangan 5V.

Gambar 3.3LCD

4) Push Button
Berupa kategori inputan karena mengirim sinyal digital kepada
Arduino, push button berfungsi sebagai interface dalam memilih setting

ukuran dan memulai pemotongan.

Tabel 2 Keterangan Push Button

No Jenis Warna Keterangan
1 Hijau Up Ukuran
2 Merah Next / Enter
3 Kuning Down Ukuran

Gambar 3.4Push Button
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5) Limit switch
Limit switch merk Omron 15A 125-250V AC berfungsi sebagai sensor
pendeteksi posisi motor stepper apakah sudah di penghujung rail. Dengan
adanya limit switch, dimananpun posisi stepper akan dapat kembali ke

posisi semula atau posisi yang diinginkan dengan presisi tanpa membuat

Gambar 3.5Limit Switch

6) Motor Stepper Nema 17
Motor stepper nema 17 merk hanpose digunakan untuk mengerakkan
mesin pemotong dan mendorong rangka dudukan mesin gerinda, berikut ini

spesifikasi untuk motor stepper nema 17:

Tabel 3 Spesifikasi Motor Stepper Nema 17

No Jenis Keterangan

1 Ukuran rangka 42 x 42 mm

2 Sudut langkah 1,8° per langkah
3 Tegangan operasi 23 Watt

4 Panjang Poros 30 mm

Gambar 3.6Motor Stepper Nema 17
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7) Driver Stepper

Sebagai driver pengontrol arah putaran dan kecepatan putaran pada motor stepper.

Gambar 3.7Driver Stepper

8) Power Supply
Power supply adalah sebuah komponen yang digunakan untuk
memasok atau menyediakan daya listrik ke sebuah atau lebih perangkat.
Power supply dirancang sedemikian rupa untuk mampu mengubah bahan
dasar energi semisal energi matahari, angin, hingga kimia menjadi energi

listrik. Power supply yang digunakan dengan tipe SCP-50-24 12V 20A

Gambar 3. 8Power Supply 12V 20A
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3.2.2. Alat Penelitian
1) Laptop ASUS Vivobook 1502ZA

Pada penelitian digunakan lapotop ASUS Vivobook 1502ZA untuk
melakukan program data pada perangkat arduino uno, Laptop ini

mempunyai spesifikasi berikut:

Tabel 4 spesifikasi Laptop

No Jenis Keterangan

1 Cpu Intel Core i5-12
2 Ram 8Gb

3 Memory Ssd1tb

4 Operating Sistem Windows 11

Gambar 3.9Laptop ASUS Vivobook 1502ZA
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3.3.  Bagan Alir Penelitian

Adapun Bagan Alir dari penelitian yang akan dilakukan adalah sebagai

berikut.

Studi pustaka
dan
pengumpulan
data
4

Persiapan
program
Arduino

uUno

v

Pembuatan
Program

v

Klik Tombol
untuk
pengoperasian
Hijau (up
A . Ukuran) Medah
(Next/Enter)
Kuning (Down

No Ukuran)

memeriksa
mesin apakah
beroperasi sesual
perintah yang di
inginkan

Yes
L

Hasil dan
Pembahasan

v

Penulisan
Laporan

Gambar 3. 10 Diagram Alir
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3.4. Rancangan Alat Penelitian

Berikut merupakan desain atau sketsa mesin pemotong triplek otomatis
berbasis arduino uno

Gambar 3. 11 Rancangan Alat Penelitian

Keterangan Gambar:

1.

© © N o g bk~ w DN

Grinda

Mata grinda

Motor stepper
Bracket motor stepper
Coupler

Bearing Rel

Kfl 08

Panel controller
Poros ulir

10.
11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.
18.

Penjepit

Limit switch

Round bar

Rangka

Meja kerja

Pembatas benda kerja
Bracket Round Bar
Bracket Grinda
Sleading Bearing
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3.5. Rancangan Wiring Diagram

3.5.1.Rangkaian Wiring Motor Stepper

Rangkaian wiring motor stepper untuk mengendalikan dua motor stepper

menggunakan Arduino Uno dan driver motor L298. Berikut adalah penjelasan dari

masing-masing komponen dan koneksinya:
1. Arduino Uno

a.

Pengontrol Utama: Arduino Uno berfungsi sebagai pengontrol utama dalam
sistem ini. la membaca input dari tombol dan saklar batas, serta
mengirimkan sinyal untuk mengendalikan motor stepper.

Pin Digital: Pin digital dari Arduino (misalnya, D2-D7) terhubung ke driver

motor L298 untuk mengatur arah dan langkah motor stepper.

2. Driver Motor L298

a.

Penggerak Motor: Dua driver L298 digunakan untuk mengendalikan
masing-masing motor stepper (Stepper X dan Stepper Y).

Catu Daya: Driver motor dihubungkan dengan catu daya +12V yang
menyediakan daya untuk motor.

Pin Kontrol: Pin ENA dan ENB digunakan untuk mengaktifkan driver
motor, sementara pin IN1-IN4 mengontrol arah dan langkah dari motor

stepper.

3. Motor Stepper

a.

Stepper X dan Stepper Y: Dua motor stepper dihubungkan ke driver L298.
Motor ini dapat bergerak dalam langkah yang terukur, memungkinkan
kontrol yang presisi dalam aplikasi mekanis.

Pin Output: Pin output dari driver (OA1, OA2, OB1, OB2) terhubung ke

terminal motor stepper, meneruskan sinyal untuk menggerakkan motor.

4. Sakelar Batas (LIMIT X dan LIMIT Y)

a.

Fungsi Pengaman: Sakelar batas digunakan untuk mendeteksi posisi
maksimum dari motor stepper. Ketika motor mencapai batas yang
ditentukan, sakelar akan aktif dan memberikan sinyal ke Arduino.

Koneksi ke Arduino: Sakelar ini terhubung ke pin digital di Arduino, yang
memungkinkan sistem untuk mengetahui kapan motor telah mencapai batas

gerakan.
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Gambar 3. 12 Rangakian Wiring Motor Stepper Menggunakan Proteus 8

3.5.2.Rangkaian wiring Lcd dan Push Button

Rangkaian untuk mengendalikan tampilan lcd menggunakan Arduino Uno,
bersama dengan tombol input untuk navigasi. Berikut adalah rincian dari setiap
komponen dan koneksinya:

Komponen-komponen:

1. Arduino Uno R3:
Arduino Uno merupakan mikrokontroler. Pada gambar, pin analog (A0,
Al, A2, A3, A4, dan A5) digunakan untuk menghubungkan dengan berbagai
komponen input dan output.
2. Tombol-tombol Input:
a. Terdapat empat tombol yang masing-masing diberi label UP,
ENTER, dan DOWN. Tombol ini bertindak sebagai masukan ke
Arduino, di mana:
1. UP terhubung ke pin AO.
2. ENTER terhubung ke pin Al.
3. DOWN terhubung ke pin A2.
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b. Tombol-tombol ini dihubungkan dengan jalur GND untuk

memberikan sinyal logika rendah saat tombol ditekan.
3. Layar LCD 12C (LMO016L):

a. Layar LCD digunakan untuk menampilkan informasi atau data dari
Arduino. Layar ini dilengkapi dengan modul 12C yang
menyederhanakan jumlah kabel yang digunakan untuk komunikasi
antara Arduino dan LCD.

b. Pada gambar, pin 12C dari LCD (SDA dan SCL) dihubungkan ke
pin A4 dan A5 di Arduino:

1. SDA (Serial Data) terhubung ke pin A4.
2. SCL (Serial Clock) terhubung ke pin A5.

c. Pin VCC dan GND dari LCD disuplai dengan tegangan 5V dan

GND dari Arduino.
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Gambar 3. 13 Rangkaian wiring Lcd dan Push Button
3.5.3.Komponen Utama
Diagram ini menunjukkan rangkaian untuk mengendalikan motor stepper,

tampilan LCD, dan motor gerinda menggunakan papan Arduino Uno. Berikut

uraian komponen dan koneksi:
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3.5.3.1. Arduino Uno:
1. Daya: Tersambung ke catu daya 12V.
2. Pin Digital:

a. Pin 1/0 Digital 2-13: Digunakan untuk komunikasi dengan
penggerak motor L298, tampilan LCD, dan dimmer.

b. Pin 0 (TX): Untuk mengirim data ke komputer atau perangkat
lainnya.

c. Pin 1 (RX): Untuk menerima data dari komputer atau perangkat

lainnya.

3. Pin Input Analog (AO-A5): Digunakan untuk membaca data sensor analog.

4. Pin Reset: Digunakan untuk me-restart Arduino.

5. Pin GND: Tersambung ke ground.
3.5.3.2. Tampilan LCD (LCD1):

S A

LCD1: Label untuk tampilan LCD.

LMDO016L: Nomor model LCD.

VSS, VDD, VEE: Koneksi catu daya.

RS, RW, EN: Pin kontrol LCD.

D0-D7: Pin data untuk komunikasi dengan Arduino.
GND: Koneksi ground.

3.5.3.3. Motor Stepper (STEPPER):

1
2
3.
4

L298: IC penggerak motor L298.

+12V: Tegangan catu daya motor.

GND: Ground motor.

ENA, ENB: Pin enable untuk penggerak motor (biasanya tersambung ke
tinggi).

IN1-IN4: Pin input untuk mengendalikan arah motor dan langkah. Ini
tersambung ke pin digital tertentu pada Arduino.

OAl, OA2, OB1, OB2: Pin output dari penggerak motor, tersambung ke

motor stepper.

3.5.3.4. Dimmer (DIMMER 220V AC):

1.
2.

DIMMER 220V AC: Label untuk rangkaian dimmer.
220V: Input AC untuk dimmer.
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3. +5V: Catu daya dari Arduino.
4. Pin Digital: Tersambung ke pin digital pada Arduino untuk mengendalikan
intensitas dimmer.
3.5.3.5. Motor Grinda 220 (MOTOR GRINDA 220):
1. 220V: Input AC untuk motor.
2. GND: Koneksi ground.
3.5.3.6. Sakelar Batas (LIMIT X, LIMIT Y):
1. LIMIT X, LIMIT Y: Label untuk sakelar batas.
2. Pin Digital: Tersambung ke pin digital pada Arduino untuk memberi sinyal
ketika sakelar aktif.
3.5.3.7. Komponen Lainnya:
1. UP, ENTER, DOWN: Tombol yang digunakan untuk input pengguna,
tersambung ke pin digital pada Arduino.
2. +5V, +12V, +17V: Koneksi catu daya.
3.5.3.8.0perasi Rangkaian:
Program Arduino akan bertanggung jawab untuk:
1. Membaca input dari tombol.
2. Mengirimkan perintah ke penggerak motor L298 untuk mengendalikan
motor stepper.
3. Mengirimkan perintah ke dimmer untuk menyesuaikan intensitasnya.
4. Berkomunikasi dengan LCD untuk menampilkan informasi.
5. Memantau sakelar batas.
Rangkaian ini memungkinkan Anda untuk mengendalikan motor stepper,
meredupkan cahaya, dan menampilkan informasi pada LCD, semuanya

menggunakan papan Arduino Uno.

3.6. Prosedur Penelitian

Prosedur  penelitian  yang dapat  diikuti  untuk  merancang,
mengimplementasikan, dan menguji sistem kntrol berbasis Arduino Uno R3 untuk
mengendalikan motor dc, motor stepper, seperti yang di tunjukkan pada skema:
3.6.1.Perencanaan dan Desain

1) Tentukan Tujuan Penelitian:
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Definisikan tujuan utama dari sistem yang akan dirancang.
Mengendalikan posisi motor gerinda dan pergerakan beberapa motor stepper
secara presisi menggunakan Arduino uno.

2) Kumpulkan Komponen:
a. Arduino Uno
b. Motor stepper dan driver

c. Limit switch
d. Tombol kontrol (push buttons)
e. LCD display

f. Power Suplay (12V)
g. Kabel dan breadboard atau PCB untuk koneksi
3) Desain Skema Rangkaian:
Buat skema rangkaian yang jelas dan detail, seperti yang sudah disediakan.
Pastikan semua koneksi antara komponen sudah tepat.
3.6.2. Implementasi Hardware

1) Pasang Komponen pada Breadboard atau PCB:

a) Sambungkan semua komponen sesuai dengan skema. Mulailah dengan
Arduino dan lanjutkan dengan motor stepper, driver, limit switch, push
buttom, Icd.

b) Pastikan semua koneksi kuat dan tidak ada kabel yang longgar.

2) Periksa Koneksi:

Gunakan multimeter untuk memastikan bahwa semua koneksi sudah benar
dan tidak ada hubungan pendek (short circuit).
3.6.3. Penginput Software
1) Instal Arduino IDE:
Pastikan Arduino IDE terinstal pada komputer Anda.

2) Tulis Kode Program:

Buat program Arduino untuk mengendalikan motor stepper, membaca
input dari limit switch dan tombol, serta menampilkan informasi pada lcd

3) Unggah Kode ke Arduino:

Unggah kode program ke Arduino uno R3 menggunakan Arduino IDE
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3.6.4.Pengujian dan Validasi

1) Pengujian Fungsi Dasar:
Uji setiap komponen satu per satu untuk memastikan berfungsi dengan
baik. Misalnya, uji motor stepper untuk berputar, uji respon limit switch,
dan pastikan LCD menampilkan informasi.

2) Pengujian Sistem Keseluruhan:
Jalankan sistem secara keseluruhan dan amati apakah semua komponen
berfungsi sesuai dengan yang diharapkan.

3) Kalibrasi dan Penyesuaian:
Jika ada ketidak sesuaian atau masalah, lakukan kalibrasi dan penyesuaian
pada hardware atau kode program.

4) Pengumpulan Data:
Catat data performa sistem seperti presisi pergerakan motor stepper,
respon limit switch, dan ketahanan sistem terhadap beban.

3.6.5. Dokumentasi dan Pelaporan

1) Dokumentasi:
Buat dokumentasi lengkap dari skema rangkaian, kode program, dan hasil
pengujian

2) Pelaporan:
Susun laporan penelitian yang mencakup tujuan, metodologi, rancangan
program, hasil dan kesimpulan. Sertakan juga rekomendasi untuk
pengembangan lebih lanjut atau perbaikan.

Dengan  mengikuti  prosedur ini, saya dapat  merancang,
mengimplementasikan, dan menguji sistem kontrol mesin potong berbasis Arduino
Uno.

3.7. Variabel Yang Akan Diteliti
Adapun variable dari penelitian ini terdiri dari 2 variabel, diantaranya:
1) Variabel Bebas (Independen)
Variabel independen adalah variabel yang diubah untuk melihat
dampak atau pengaruhnya terhadap variabel dependen. Variabel independen
dalam penelitian ini adalah Panjang dan lebar yang diinput oleh pengguna
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2)

melalui tombol pada panel kontrol untuk menentukan ukuran pemotongan
triplek.
Variabel Terikat (Dependen)

Variabel dependen adalah variabel yang diukur atau diamati untuk
melihat bagaimana variabel ini berubah sebagai respon terhadap perubahan
pada variabel independen. Variabel dependen dalam penelitian ini adalah
Respon mesin berdasarkan input yang diberikan dan kondisi pemotongan

yang berlangsung, yang ditampilkan pada layar LCD.
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BAB 4

HASIL PENELITIAN

4.1. Hasil Perancangan Program Mikrokontroler
Rancangan mikrokontroler mampu mengontrol mesin pemotong untuk
memotong triplek dengan presisi sesuai dengan dimensi yang di input, dengan cara

sebagai berikut:
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Gambar 4. 1 Hasil Perancangan Porgram Mikrokontroler

4.2. Cara pengoperasian mesin pemotong triplek otomatis

Mesin pemotong triplek otomatis dioperasikan melalui beberapa tahapan
yang melibatkan input data pemotongan serta kontrol melalui panel kendali. Berikut
ini dijelaskan langkah-langkah penggunaan mesin beserta keterangan tombol pada

panel kontrol. langkah — langkah penggunaan mesin pemotong triplek otomatis.

4.2.1.Langkah-langkah Pengoperasian Mesin
Berikut adalah langkah — langkah pengoperasian mesin pemotong triplek
otomatis dan keterangan tombol pada control panel.

1. Menghubungkan Power Supply



Langkah pertama, hubungkan power supply ke input power pada Arduino
Uno.

. Tombol Hijau
Tombol berwarna hijau digunakan untuk menaikkan ukuran pemotongan
dengan satuan cm.

. Tombol Merah
Tombol berwarna merah berfungsi untuk konfirmasi (enter), berpindah
menu (next), serta memulai proses pemotongan.

. Tombol Kuning
Tombol berwarna kuning digunakan untuk menghapus pengukuran yang

telah dimasukkan dengan satuan cm.

4.2.2.Layar Lcd

Layar LCD pada mesin memberikan informasi penting selama proses

pengoperasian, seperti berikut:

1. Jika data yang di input nilai X lebih dari 60 cm layar lcd akan membari notif
Warning Over Dimensi.

. Jika data yang di input nilai Y lebih dari 50 cm layar lcd akan membari notif
Warning Over Dimensi.

. Jika ukuran yang di input sudah sesuai dengan yang di inginkan maka Icd
akan memberi notif mesin ready.
Pada saat pemotongan berjalan layar Idc memberi notif pemotongan
berjalan, dan ketika pemotongan selesai layar Icd memberi notif

mepotongan selesai.

4.2.3. tahapan penginputan data pemotongan

Berikut adalah langkah-langkah untuk menginput panjang dan lebar

pemotongan:

1. Pada layar LCD, akan muncul pesan Input X Dimension (panjang
pemotongan). Untuk memasukkan panjang, tekan tombol hijau.
2. Setelah panjang pemotongan diinput, tekan tombol merah untuk konfirmasi.
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3. Setelah itu, layar akan menampilkan pesan Input Y Dimension (lebar
pemotongan). Masukkan lebar pemotongan dengan menekan tombol hijau.
4. Setelah selesai memasukkan lebar pemotongan, tekan tombol merah untuk

memulai pemotongan. Setelah Input panjang dan lebar pemotongan.

4.2.4. Setelah input panjang dan lebar pemotongan

Setelah data panjang dan lebar pemotongan dimasukkan, motor stepper Y
akan bergerak sesuai nilai Y yang diinput. Setelah motor stepper Y berada di posisi
yang tepat, layar LCD akan menampilkan pesan Ready for Cutting. Untuk memulai
proses pemotongan, tekan tombol merah, yang akan mengaktifkan mesin gerinda

dan motor stepper XPemotongan selesai.

4.2.5. Pemotongan Selesai

Ketika pemotongan sudah selesai dilakukan maka mesin akan kembali ke titik
nol, setelah posisi mesin sudah berada pada titik nol mesin gerinda akan mati
otomatis, yang memberi sensor mesin sudah berapa pada titik nol adalah limit

switch.

4.3. Implementasi perangkat keras (hardware)

Implementasi perangkat keras (hardware) adalah suatu proses instalasi alat
atau pemasangan alat yang telah dirakit dan digunakan sebagai alat pemotong
bawang otomatis berbasis arduino uno.

Adapun perangkat keras yang digunakan untuk memenuhi criteria dalam
pengoperasian adalah adalah sebagai berikut:

Tabel 5 Implementasi perangkat keras

No Nama Perangkat Fungsi

1  Arduino Uno Sebagai mikrokontroler utama.

2 Mesin Gerinda Untuk menggerakkan pisau pemotong.

3 Motor Stepper sebagai penggerak utama yang memberikan gerakan

presisi, kontrol posisi, dan kecepatan yang stabil untuk
operasi pemotongan.

4 Motor Driver Untuk mengendalikan motor Stepper.

5  Sensor Limit Switch Untuk mengatur batas gerak motor pemotong.
6  Power Supply Menyediakan daya bagi motor dan Arduino

7  Pisau Pemotong Bagian mekanis yang melakukan pemotongan
8  Push Buttom Untuk mengontrol proses pemotongan

9 LCD Display (opsional) Untuk menampilkan status mesin

10 Dimer Mengatur rpm mesin pemotong
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4.4. Implementasi Perangkat Lunak (software)

Kebutuhan perangkat lunak (software) yaitu perangkat lunak yang
digunakan untuk alat pemotong bawang otomatis berbasis arduino uno. Adapun
beberapa software yang dibutuhkan, yaitu:

Tabel 6 Implementasi Perangkat Lunak

No Nama Perangkat Fungsi

1 Arduino IDE perangkat lunak yang digunakan untuk menulis,
mengedit, dan mengunggah program

2 Laptop Menjalankan aplikasi Arduino IDE

4.5. Program Arduini Uno

Program ini menggunakan bahasa dasar dari pemprograman, perintah ini
dijalankan sesuai fungsi yang dipilih. Dalam program terdapat perintah untuk
lebarnya pemotongan, panjangnya pemotongan, dan mulainya pemotongan.

Berikut adalah rangkaian program.

#include <Stepper.h> //mengendalikan motor stepper

#include <Wire.h> //Library Wire Arduino untuk berkomunikasi
menggunakan protokol I2C (Inter-Integrated Circuit)

#include <LiquidCrystal_I2C.h> //Library ini memudahkan
penggunaan LCD (Liquid Crystal Display) yang terhubung melalui
protokol I2C.

void(* _reset) (void) = @; // tanpa parameter dan tidak

mengembalikan nilai

LiquidCrystal I2C 1lcd(@x27,16,2);// engendalikan layar LCD melalui

komunikasi I2C.

const int stepsPerX = 160; //mengendalikan stepper X dengan 160

step

const int stepsPerY = 160; //mengendalikan stepper Y dengan 160

step
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Stepper myStepperX(stepsPerX, 2, 3, 4, 5); // Pin-pin pada Arduino yang
digunakan untuk mengendalikan motor stepper X
Stepper myStepperY(stepsPerY, 11, 10, 9, 8); Pin-pin pada Arduino

yang digunakan untuk mengendalikan motor stepper Y

#tdefine XpinA 2 //Mendefinisikan XpinA sebagai pin
#define XpinB 3 //Mendefinisikan XpinB sebagai pin
#define XpinC 4 //Mendefinisikan XpinC sebagai pin
#define XpinD 5 //Mendefinisikan XpinD sebagai pin
#define YpinA 8 //Mendefinisikan YpinA sebagai pin

O 00 VI b W N

#define YpinB 9 //Mendefinisikan YpinB sebagai pin
#define YpinC 10 //Mendefinisikan YpinC sebagai pin 10.
#define YpinD 11 //Mendefinisikan YpinD sebagai pin 11.

#define limitX 12 //Mendefinisikan 1limitX sebagai pin 12.
#define limitY 13 //Mendefinisikan limitY sebagai pin 13
#define up A@ //Mendefinisikan up sebagai pin A@

#define menu Al //Mendefinisikan menu sebagai pin Al

#define down A2 //Mendefinisikan down sebagai pin A2

byte val_limitX, val_limitY, val_up, val_down, val_menu;
int cutX, cutY; // Mendeklarasikan variabel byte untuk menyimpan status batas
dan tombol (0-255), Status batas sumbu X, Status batas sumbu Y, Status tombol untuk

menaikkan, Status tombol untuk menurunkan, Status tombol untuk akses menu

void setup() // fungsi di Arduino yang dijalankan sekali saat

perangkat dinyalakan atau di-reset

{ //digunakan untuk mendefinisikan batas blok kode, baik itu
dalam fungsi, loop, atau struktur kontrol lainnya
Serial.begin(9600); //Memulai komunikasi serial dengan baud
rate 9600
lcd.init(); // menginisialisasi objek LCD yang dibuat dengan
pustaka LiquidCrystal I2C
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lcd.backlight(); //untuk menyalakan lampu latar (backlight)
pada layar LCD yang dikendalikan melalui pustaka
LiquidCrystal_I2C

lcd.setCursor(0,0); lcd.print(" CNC CUTTING "); //
Menampilkan teks "CNC CUTTING" pada posisi kursor yang telah
ditentukan

lcd.setCursor(@,1); lcd.print("================"); //
Menempatkan kursor di kolom @, baris 1 (baris kedua)

delay(2000); // Menunda eksekusi selama 2 detik

myStepperX.setSpeed(350); // mengatur motor stepper X untuk
berputar dengan kecepatan 350 langkah per menit
myStepperY.setSpeed(350); // mengatur motor stepper Y untuk

berputar dengan kecepatan 350 langkah per menit

pinMode(XpinA, OUTPUT); // Mengatur XpinA sebagai pin output
pinMode(XpinB, OUTPUT); // Mengatur XpinB sebagai pin output
pinMode(XpinC, OUTPUT); // Mengatur XpinC sebagai pin output
pinMode(XpinD, OUTPUT); // Mengatur XpinD sebagai pin output
pinMode(YpinA, OUTPUT); // Mengatur YpinA sebagai pin output
pinMode(YpinB, OUTPUT); // Mengatur YpinB sebagai pin output
pinMode(YpinC, OUTPUT); // Mengatur YpinC sebagai pin output
pinMode(YpinD, OUTPUT); // Mengatur YpinD sebagai pin output

pinMode(limitX, INPUT_PULLUP); // Mengatur 1limitX sebagai pin
input dengan resistor pull-up internal

pinMode(limitY, INPUT_PULLUP); //Mengatur 1limitY sebagai pin
input dengan resistor pull-up internal

pinMode(up, INPUT _PULLUP); // Mengatur up sebagai pin input
dengan resistor pull-up internal. Ini digunakan untuk tombol yang
berfungsi untuk menaikkan nilai.

pinMode(menu, INPUT_PULLUP); //Mengatur menu sebagai pin input
dengan resistor pull-up internal. Ini digunakan untuk tombol yang

berfungsi untuk mengakses menu.
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pinMode(down, INPUT_PULLUP); // Mengatur down sebagai pin input
dengan resistor pull-up internal. Ini digunakan untuk tombol yang

berfungsi untuk menurunkan nilai.

//===============peset X (mundur)================== //komentar
yang menjelaskan bahwa bagian kode ini bertujuan untuk mereset
motor X dengan menggerakkannya mundur.

byte b=1; //variabel b dengan tipe byte dan menginisialisasinya
dengan nilai 1. Ini digunakan sebagai pengontrol loop

while(b==1){ //Memulai sebuah loop while yang akan terus
berlanjut selama nilai b adalah 1

val limitX = digitalRead(limitX); //digunakan untuk
mendeteksi apakah batas telah tercapai.
if(val_limitX == 0){ //artinya batas telah tercapai
b=0; //mengubah nilai b menjadi @ untuk menghentikan loop
} //untuk menandai akhir dari blok kode yang dibuka dengan
tanda kurung kurawal buka
else{
myStepperX.step(stepsPerX); //Menggerakkan motor stepper X

mundur sebanyak stepsPerX langkah

}

}
StopX(); // bertujuan untuk menghentikan motor stepper X sebelum

melakukan tindakan selanjutnya

//===============peset Y (Kiri)================== // mereset
motor Y dengan menggerakkannya ke kiri
byte a=1; // sebagai pengontrol loop
while(a==1){
val limitY = digitalRead(1limitY); // digunakan untuk
mendeteksi apakah batas telah tercapai
if(val _limitY == @){ // artinya batas telah tercapai
a=0; // untuk menghentikan loop
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else{
myStepperY.step(stepsPerY); // Menggerakkan motor stepper Y
ke kiri sebanyak stepsPerY langkah
delay(1); //Menunda eksekusi selama 1 milidetik sebelum

melanjutkan ke langkah berikutnya
}

}
StopY(); // bertujuan untuk menghentikan motor stepper Y sebelum

melanjutkan ke proses berikutnya

byte c=1; //menginisialisasinya dengan nilai 1. Ini digunakan
sebagai pengontrol loop
while(c==1){
lcd.setCursor(9,0); lcd.print("Setting Cut X "); //
Menampilkan teks "Setting Cut X" pada baris pertama layar LCD
lcd.setCursor(0,1); lcd.print("X = "+String(cutX)+"
Cm "); //Menampilkan teks yang berisi nilai cutX (dalam
cm)
val_menu = digitalRead(menu); // untuk mendeteksi apakah
tombol menu ditekan
val _up = digitalRead(up); // digunakan untuk mendeteksi apakah
tombol untuk menaikkan nilai ditekan
val_down = digitalRead(down); // digunakan untuk mendeteksi
apakah tombol untuk menurunkan nilai ditekan
if(val_up == @){ // tombol untuk menaikkan nilai ditekan. Jika
benar
while(val_up ==0){ // menunjukkan bahwa tombol untuk
menaikkan nilai
val up = digitalRead(up); // oop akan terus berlanjut

sampai tombol up dilepaskan (nilai val up berubah menjadi 1)

}

cutX++; // jika tombol up ditekan nilai cutX akan bertambah
}
if(val _down == 0){ // bahwa tombol untuk menurunkan nilai
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while(val _down ==0){ // Memulai sebuah loop while yang akan
terus berjalan selama nilai tombol down ditekan
val down = digitalRead(down); // Loop ini akan terus
berjalan sampai tombol down dilepaskan
}
cutX--; // Setelah tombol down dilepaskan, nilai variabel
cutX akan dikurangi sebesar 1
}
if(val_menu == @){ // menunjukkan bahwa tombol menu sedang

ditekan

if(cutX > 60){ // Batas pergerakan X // Memeriksa apakah
nilai cutX lebih besar dari 60. Ini berfungsi sebagai batas
pergerakan untuk motor X

lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Warning......!11"); // Jika

pertama layar LCD dan menampilkan pesan "Warning......!!!"
lcd.setCursor(0,1); lcd.print(" OVER DIMENSI "); //
Mengatur kursor pada baris kedua layar LCD dan menampilkan pesan
"OVER DIMENSI"
delay(2000); // memberi waktu bagi pengguna untuk membaca
peringatan di layar
}
else { //Jika cutX tidak lebih dari 60, eksekusi blok dalam
else berikutnya
while(val_menu == 0){ //Memulai sebuah loop while yang akan
terus berjalan
val_menu = digitalRead(menu); // kode ini terus membaca
nilai dari pin menu dan memperbarui variabel val men
}
c=2; // digunakan untuk menandai bahwa program harus
beralih ke pengaturan pemotongan Y setelah pengaturan X selesai

delay(300); // Menunda eksekusi selama 300 milidetik
}
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}
if(cutX<@){ // Memeriksa apakah nilai cutX kurang dari @

cutX=0;
}
delay(20); Menunda eksekusi selama 20 milidetik sebelum

melanjutkan ke langkah berikutnya
}

while(c==2){ // Memulai sebuah loop while yang akan terus
berjalan selama nilai c adalah 2. Ini menunjukkan bahwa program
sedang dalam mode pengaturan untuk cut Y
lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Setting Cut ¥ "); //Mengatur
kursor di baris pertama layar LCD dan menampilkan teks "Setting
Cut Y"
lcd.setCursor(0,1); lcd.print("Y = "+String(cutY)+"
Cm "); //Mengatur kursor di baris kedua layar LCD dan
menampilkan nilai cutY dalam satuan cm
val _menu = digitalRead(menu); // digunakan untuk mendeteksi
apakah tombol menu ditekan
val _up = digitalRead(up); // digunakan untuk mendeteksi apakah
tombol untuk menaikkan nilai ditekan
val_down = digitalRead(down); // Ini digunakan untuk
mendeteksi apakah tombol untuk menurunkan nilai ditekan
if(val_up == 0){ //berarti tombol untuk menaikkan nilai
ditekan
while(val _up ==0){ //Memulai sebuah loop while yang akan
terus berjalan selama nilai val _up adalah @ (tombol up masih
ditekan)
val up = digitalRead(up); // Loop ini akan terus berulang
sampai tombol up dilepaskan
}
cutY++; //Setelah tombol up dilepaskan, nilai variabel cutY
akan meningkat sebesar 1

}

if(val _down == 0){ //untuk menurunkan nilai ditekan

42



while(val_down ==0){
val_down = digitalRead(down); //while yang akan terus
berjalan selama nilai
}
cutY--; //Mengurangi nilai variabel cutY sebesar 1. Ini
terjadi jika tombol down ditekan
}
if(val_menu == 0){ //yang menunjukkan bahwa tombol menu
sedang ditekan.
if(cuty > 50){ // Memeriksa apakah nilai cutY lebih
besar dari 50. Ini berfungsi sebagai batas pergerakan untuk motor
Y Batas pergerakan Y
lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Warning...... ermy; //

pertama layar LCD dan menampilkan pesan "Warning......!!!"
lcd.setCursor(0,1); lcd.print(" OVER DIMENSI "); //
Mengatur kursor pada baris kedua layar LCD dan menampilkan pesan
"OVER DIMENSI"
delay(2000); // Menunggu selama 2000 milidetik (atau 2
detik) sebelum melanjutkan ke instruksi berikutnya
}
else{ //Jika cutY tidak lebih dari 50, eksekusi blok dalam
else berikutnya
while(val_menu == 0){ //Memulai sebuah loop while yang akan
terus berjalan selama nilai val _menu adalah © (tombol menu masih
ditekan)
val menu = digitalRead(menu); // Loop ini akan berlanjut
sampai tombol menu dilepaskan (nilai val_menu berubah menjadi 1)
}
c=3; //bahwa program mungkin akan beralih ke langkah atau
mode berikutnya setelah pengaturan Y
}
delay(300); // Menunda eksekusi selama 300 milidetik sebelum

melanjutkan ke instruksi berikutnya
}
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if(cutY<@){ // Memeriksa apakah nilai cutY kurang dari @
cutY=0; //jika cutY memang kurang dari @, maka nilainya

diatur menjadi ©

}

void loop() // kode yang akan dijalankan berulang kali setelah
fungsi

{

for(int a=0; a<cutY*10@; a++){ // digunakan untuk menentukan jumlah
langkah atau iterasi berdasarkan nilai cutyY
lcd.setCursor(9,0); lcd.print("Proses Posisi Y "); // memberi
tahu pengguna bahwa proses pemindahan posisi Y sedang berlangsung
lcd.setCursor(9,1); lcd.print("================"); // digunakan
untuk memperjelas tampilan informasi di layar
myStepperY.step(-stepsPerY); // Menggerakkan motor stepper
yang terhubung ke Y sebanyak stepsPerY langkah ke arah negatif
}
StopY(); // menghentikan atau mengatur motor stepper Y agar

berhenti

byte z=1; //digunakan sebagai kontrol untuk loop berikutnya
while(z==1){ // while yang akan terus berjalan selama nilai z
adalah 1
val_menu = digitalRead(menu); // Membaca nilai dari pin menu
dan menyimpan hasilnya dalam variabel val menu
if(val_menu == @){ // Memeriksa apakah val_menu adalah ©
(tombol menu ditekan). Jika kondisi ini benar, eksekusi blok di
dalam if berikutnya

z=2;
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}
lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Tekan TombolMenu"); // Mengatur

kursor di baris pertama layar LCD dan menampilkan pesan "Tekan
Tombol Menu"

lcd.setCursor(0,1); lcd.print("™ Untuk Memulai "); // Mengatur
kursor di baris kedua layar LCD dan menampilkan pesan "Untuk
Memulai". Ini memberikan konteks tambahan tentang instruksi yang

diberikan

}

for(int a=0; a<(cutX+4)*10; a++){ // Memulai sebuah loop for

yang akan berjalan dari @ hingga (cutX + 4) * 10. Loop ini
menghitung total langkah atau iterasi berdasarkan nilai cutX

lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Hati - Hati..!!!"); //Mengatur
kursor di baris pertama layar LCD dan menampilkan teks "Hati -
Hati..!!!". Ini bertujuan untuk memperingatkan pengguna agar
lebih berhati-hati sebelum proses pemotongan dimulai

lcd.setCursor(0,1); lcd.print("Memulai Memotong"); // Mengatur
kursor di baris kedua layar LCD dan menampilkan pesan "Memulai
Memotong". Ini memberi tahu pengguna bahwa proses pemotongan akan
segera dimulai

myStepperX.step(-stepsPerX); // Menggerakkan motor stepper
yang terhubung ke X sebanyak stepsPerX langkah ke arah negatif

}

while(z==2){ // Memulai sebuah loop while yang akan terus

berjalan selama nilai z

StopX(); //Memanggil fungsi StopX(), yang bertujuan untuk
menghentikan motor stepper X. Fungsi ini didefinisikan di bawah
ini

StopY(); // Memanggil fungsi StopY(), yang bertujuan untuk
menghentikan motor stepper Y

lcd.setCursor(0,0); lcd.print("Proses Selesai"); // Mengatur

kursor di baris pertama layar LCD dan menampilkan pesan "Proses

45



Selesai”. Ini memberi tahu pengguna bahwa proses yang dilakukan
telah selesai
lcd.setCursor(0,1); lcd.print("================"); //
digunakan untuk memperjelas tampilan informasi di layar
delay(2000); //Menunda eksekusi selama 2000 milidetik untuk
memberi waktu bagi pengguna agar dapat melihat pesan bahwa proses
telah selesai

_reset(); //yang berfungsi untuk mereset program

void StopX(){ // Fungsi ini bertanggung jawab untuk menghentikan
motor stepper X

digitalWrite(XpinA, LOW); // Mengatur pin yang terhubung ke
motor stepper X (XpinA) ke status LOW. Ini berarti bahwa tidak
ada sinyal yang dikirimkan ke pin tersebut, yang menyebabkan
motor tidak bergerak

digitalWrite(XpinB, LOW); // Mengatur pin XpinB ke status LOW.
Sama seperti sebelumnya, ini menghentikan sinyal yang dikirimkan
ke motor stepper X

digitalWrite(XpinC, LOW); // Mengatur pin XpinC ke status LOW,
menghentikan sinyal ke motor stepper X

digitalWrite(XpinD, LOW); // Mengatur pin XpinD ke status LOW,

menghentikan sinyal ke motor stepper X

¥

void StopY(){ // Memulai definisi fungsi StopY(). Fungsi ini
digunakan untuk menghentikan motor stepper Y
digitalWrite(YpinA, LOW); // Mengatur pin yang terhubung ke
motor stepper Y (YpinA) ke status LOW. Ini menghentikan sinyal
yang dikirimkan ke motor, sehingga motor tidak bergerak
digitalWrite(YpinB, LOW); // Mengatur pin YpinB ke status LOW,

menghentikan sinyal ke motor stepper Y
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digitalWrite(YpinC, LOW); // Mengatur pin YpinC ke status LOW,

menghentikan sinyal ke motor stepper Y

digitalWrite(YpinD, LOW); // Mengatur pin YpinD ke status LOW,

menghentikan sinyal ke motor stepper Y

}

4.6. Penjelasan Program

Berikut penjelasan program yang telah di input untuk pengoperasian mesin

pemotong triplek otomatis.

4.6.1.Library yang Digunakan

1.

#include <Stepper.h>: Ini adalah library untuk mengontrol motor stepper
dengan Arduino. Library ini memudahkan pengontrolan arah dan kecepatan
motor stepper.

#include <Wire.h>: Ini adalah library untuk komunikasi 12C. Digunakan
untuk menghubungkan perangkat seperti LCD melalui bus 12C.

#include <LiquidCrystal _12C.h>: Ini adalah library untuk mengontrol LCD
I2C. Library ini memudahkan pengiriman data ke LCD melalui komunikasi
12C.

4.6.2. Inisialisasi Komponen

1.

void(* _reset) (void) =0;: Ini adalah pointer fungsi yang menunjuk ke fungsi
reset sistem. Program menggunakan ini untuk mereset Arduino setelah
proses pemotongan selesai.

LiquidCrystal_I2C 1cd(0x27,16,2);: Inisialisasi LCD 12C dengan alamat
I2C 0x27 dan ukuran layar 16x2.

const int stepsPerX = 160; dan const int stepsPerY = 160;: Ini mengatur
jumlah langkah motor stepper untuk bergerak satu putaran penuh (biasanya
160 langkah per putaran untuk motor stepper yang digunakan).

Stepper myStepperX(stepsPerX, 2, 3, 4, 5);: Inisialisasi motor stepper pada
sumbu X yang terhubung ke pin 2, 3, 4, dan 5.

Stepper myStepperY (stepsPerY, 11, 10, 9, 8);: Inisialisasi motor stepper
pada sumbu Y yang terhubung ke pin 11, 10, 9, dan 8.

4.6.3.Pin Definisi
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1. #define limitX 12 dan #define limitY 13: Pin-pin ini digunakan untuk limit
switch, yang bertindak sebagai batas pergerakan motor stepper pada sumbu
Xdan.

2. #define up A0, #define menu Al, dan #define down A2: Pin analog yang
digunakan untuk membaca input dari tombol up, menu, dan down.

4.6.4.Fungsi setup()

1. Serial.begin(9600);: Memulai komunikasi serial dengan baud rate 9600,
biasanya digunakan untuk debugging.

2. lcd.init(); dan Icd.backlight();: Inisialisasi dan menyalakan backlight LCD
12C.

3.  myStepperX.setSpeed(350); dan myStepperY.setSpeed(350);: Mengatur
kecepatan motor stepper sumbu X dan Y pada 350 langkah per menit.

4. Pin mode untuk berbagai pin diatur sebagai OUTPUT (untuk motor stepper)
dan INPUT_PULLUP (untuk tombol dan limit switch).

4.6.5.Reset Posisi Motor
1. Bagian program ini melakukan reset posisi motor pada sumbu X dan Y
dengan cara menggerakkan motor mundur hingga limit switch tertekan,
menandakan bahwa motor telah mencapai posisi awal.
4.6.6.Pengaturan Ukuran Pemotongan
1. Setelah reset posisi, program masuk ke mode pengaturan ukuran
pemotongan. Pengguna dapat menggunakan tombol up dan down untuk
mengatur ukuran pemotongan pada sumbu X dan Y.
2. Batas maksimal untuk sumbu X adalah 60 cm dan untuk sumbu Y adalah
50 cm. Jika nilai yang dimasukkan melebihi batas, akan ada peringatan pada
LCD.

4.6.7.Fungsi loop()
1. Pada fungsi ini, program menjalankan proses pemotongan sesuai dengan
ukuran yang telah diatur.
2. Stepper motor Y bergerak lebih dulu untuk memposisikan benda kerja, lalu

motor stepper X memulai proses pemotongan.
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3. Setelah proses selesai, layar LCD akan menampilkan pesan "Proses
Selesai,” dan program akan mereset mikrokontroler menggunakan fungsi
_reset().

4.6.8. Fungsi StopX() dan StopY()

1. Fungsi-fungsi ini menghentikan motor stepper pada sumbu X dan Y dengan
mengatur semua pin motor ke nilai LOW, menghentikan aliran daya ke
motor dan menghentikan pergerakan.

Program ini dirancang untuk mengontrol mesin pemotong otomatis berbasis
Arduino. Pengguna dapat mengatur ukuran pemotongan menggunakan tombol, dan
motor stepper akan memotong triplek berdasarkan ukuran yang telah diatur. Limit
switch digunakan untuk mereset posisi motor, dan LCD digunakan untuk

menampilkan status mesin serta proses pemotongan.
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BAB 5

KESIMPULAN DAN SARAN
5.1. Kesimpulan

Dalam penelitian ini, mesin pemotong triplek otomatis berbasis Arduino Uno
dirancang untuk meningkatkan presisi pemotongan triplek dan kemudahan dalam
pengoperasian. Dari hasil penelitian, penggunaan mikrokontroler Arduino Uno
terbukti dapat mengontrol motor stepper dan motor penggerak dengan akurasi
tinggi, sehingga memudahkan pengrajin mebel dalam melakukan pemotongan
triplek dengan hasil yang konsisten dan rapi.

5.2. Saran

1. Pengembangan Lebih Lanjut: Sistem kontrol dapat ditingkatkan dengan
menambahkan sensor tambahan untuk memonitor Kkualitas hasil
pemotongan secara real-time, sehingga dapat meningkatkan presisi lebih
lanjut.

2. Penggunaan Material Lain: Penelitian lebih lanjut diperlukan untuk menguji
mesin ini pada berbagai material selain triplek untuk melihat kemampuan
dan fleksibilitas alat.

3. Optimisasi Software: Algoritma kontrol pada program Arduino dapat
dioptimalkan untuk mengurangi waktu pemrosesan dan meningkatkan

efisiensi keseluruhan sistem.
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DAFTAR EVALUASI SEMINAR FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS MUHAMMADIYAH SUMATERA UTARA

Nama : Qory Ibnu Hasyari
NPM : 2007230002

Judul Tugas Akhir  : Rancangan Program Mikrokontroler Mesin Pemotong Triplek Otomatis
Berbasis Arduino Uno

Dosen Pembanding — 1 : Khairul Umurani, ST, MT

Dosen Pembanding — 11 : M. Yani, ST, MT

Dosen Pembimbing — I : Riadini Wanty Lubis, ST, MT
KEPUTUSAN

1.. Baik dapat diterima ke sidang sarjana ( collogium)
/2. ) Dapat mengikuti sidang sarjana (collogium) setelah selesai melaksanakan perbaikan
\_“ antara lain :

b4 ey #ig Msamkpa. |l s iﬂ/é% !\/)'/&f
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3. Harus mengikuti seminar kembali
Perbaikan :

..................................................................................
..................................................................................
...................................................................................

...................................................................................
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: Qory Ibnu Hasyari

: 2007230002
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: Belum Menikah

. Laki — laki

: Islam

: Indonesia

: JI. Pangeran Hidayat, Gg. Nikmat No. 55,
Pekanbaru — Riau

: 0822-8482-1620

. ibnuhasyari@gmail.com

: M Hasbi

: Karyawan Swasta

: Ade Elviyanti

. Ibu Rumah Tangga

. JI. Pangeran Hidayat, Gg. Nikmat No. 55,
Pekanbaru - Riau

Latar Belakang Pendidikan

1. SDN 121 : 2007-2013

2. Smp Muhammadiyah 1 : 2013-2016
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3. SMK YP 17 Cilegon : 2016-2019

4. Universitas Muhammadiyah :2020-2024
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