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ABSTRAK 

Telah dilakukan penelitian mengenai rancang bangun mesin penggulung lilitan 

kawat transformator otomatis berbasis Arduino ATMega328p. Tujuan dari 

penelitian ini adalah untuk menciptakan mesin penggulung otomatis yang dapat 

mengatur kecepatan putaran dengan manual dan memberikan akurasi jumlah lilitan 

yang tinggi. Dalam uji coba, kawat diameter 0.6 digulung pada koker berukuran 

32x45 mm dengan variasi jumlah lilitan, yaitu: 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, 

dan 450 lilitan. Metode kalibrasi yang digunakan dalam penelitian ini dilakukan 

secara manual dengan menghitung ulang jumlah lilitan pada koker setelah digulung 

menggunakan mesin penggulung otomatis. Kecepatan mesin penggulung dapat 

dilihat menggunakan tachometer. Hasil penelitian ini menunjukkan bahwa mesin 

penggulung kawat otomatis memiliki ketelitian penggulungan rata-rata sebesar 

99,2% atau error selisih putaran sebesar 0,8%. 

 

Kata Kunci : Transformator, Arduino Atmega328p, kawat, tachometer, dan koker. 
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ABSTRACT 

Research has been conducted on the design of an automatic transformer wire 

winding machine based on Arduino ATMega328p. The purpose of this research is 

to create an automatic winding machine that can adjust the rotation speed manually 

and provide high accuracy of the number of turns. In the experiment, 0.6 diameter 

wire was wound on a 32x45 mm locker with a variation in the number of turns, 

namely: 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400, and 450 turns. The calibration method 

used in this study was done manually by recalculating the number of turns on the 

locker after it was rolled using an automatic winding machine. The speed of the 

winding machine can be seen using a tachometer. The results of this study show 

that the automatic wire winding machine has an average winding accuracy of 

99.2% or an error of 0.8% difference in rotation. 

Keyword : Transformator, Arduino Atmega328p, wire, tachometer,and koker.  


