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ABSTRAK

Mesin bending pembuat begel merupakan mesin yang digunakan untuk membuat
begel secara otomatis sebagai alat bantu untuk memudahkan pekerjaan manusia.
Tujuan dari tugas akhir ini adalah melakukan perancangan dimensi pada mesin
bending pembuat begel dengan ukuran 12x12 cm dan 12x15 cm menggunakan
besi berdiameter 6mm dan 8mm. Mesin bending menggunakan motor dc
wormgear sebagai aktuator penggerak besi, motor stepper sebagai penggerak rack
bending dan dioperasikan menggunakan driver yang dikendalikan oleh
mikrokontroller Arduino Mega 2560 melalui pwm serta sinyal pulsa yang
dikirimkan dari kontrol driver motor. Pada mesin bending, pendeteksi besi
menggunakan sensor proximity induktif yang dirancang dengan jangkauan 5cm,
12cm, 15cm dari titik bending. Pada pengujian sudut dengan ukuran 12x12
didapatkan nilai rata-rata sebesar 91,4 pada besi 8mm dan 91,1 pada besi 6mm.
Sedangkan pada ukuran 12x15 didapatkan nilai rata-rata sebesar 92,3 pada besi
8mm dan 91,6 pada besi 6mm. Pengujian dimensi begel pada material besi 8mm
menghasilkan rata-rata panjang total sebesar 53,74 cm dengan nilai rata-rata error
sebesar 10,9% dan pada besi 6mm menghasilkan rata-rata panjang total sebesar
53,66 cm dengan nilai rata-rata error sebesar 10,9%. Sedangkan pada ukuran
12x15 cm pada material besi 8mm menghasilkan rata-rata panjang total sebesar
59,66 cm dan nilai rata-rata error sebesar 9,6% dan pada besi 6mm menghasilkan
rata-rata panjang total sebesar 59,61 cm dan nilai rata-rata error sebesar 7,6%.

Kata Kunci : Mesin bending, Begel, Arduino Mega 2560, Sensor Proximity
Induktif
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ABSTRACT

A begel bending machine is a machine that is used to make begel automatically
as a tool to facilitate human work. The purpose of this final project is to design
the dimensions of a begel bending machine with a size of 12x12 cm and 12x15 cm
using iron with a diameter of 6mm and 8mm. The bending machine uses a
wormgear dc motor as an actuator to move the iron, a stepper motor as a drive
to rack bending and is operated using a driver controlled by the Arduino Mega
2560 microcontroller via pwm and pulse signals sent from the motor driver
control. In bending machines, iron detectors use inductive proximity sensors that
are designed with a range of 5cm, 12cm, 15cm from the bending point. In the
corner test with a size of 12x12, an average value of 91.4 was obtained for 8mm
iron and 91.1 for 6mm iron. Meanwhile, for the 12x15 size, the average value was
92.3 for 8mm steel and 91.6 for 6mm steel. Testing the dimensions of the stirrups
on 8mm iron material produces an average total length of 53.74 cm with an
average error value of 10.9% and on 6mm steel produces an average total length
of 53.66 cm with an average error value by 10.9%. Whereas the size of 12x15 cm
on 8mm iron material produces an average total length of 59.66 cm and an
average error value of 9.6% and on 6mm steel produces an average total length
of 59.61 cm and an average value of average error of 7.6%.

Keywords : Bending machine, Begel, Arduino Mega 2560, Proximity Sensor
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