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INTISARI

Motor listrik merupakan salah satu tenaga penggerak utama untuk memutar
banyak mesin di industri. Kumparan pada motor listrik merupakan kawat tembaga
yang dilapisi resin (kawat email) yang dililit berulang kali. Proses penggulungan
kawat email untuk kumparan motor listrik masih banyak dijumpai dengan memutar
handle secara manual sesuai jumlah gulungan yang diinginkan. Kendala yang
umumnya terjadi yaitu kecepatan penggulungan tidak konsisten dan hasilnya dapat
tidak sesuai dengan yang diinginkan. Hal ini disebabkan harga alat penggulung
otomatis cukup mahal dan umumnya diproduksi di luar negeri. Dengan piranti
mikrokontroler, maka dapat dibuat alat penggulung kumparan motor listrik yang
dapat bergerak secara otomatis. Alat ini menggunakan mikrokontroler arduino uno
yang dilengkapi sistem antarmuka dengan masukan maksimal jumlah gulungan
kumparan yaitu 9999 gulungan dan kecepatan penggulungan kumparan yaitu 70
RPM. Dalam alat ini, terdapat motor stepper sebagai penggerak penggulung
kumparan, serta rotary encoder sebagai sensor posisi pergerakan alat saat proses
berlangsung yang dapat memberikan feedback ke mikrokontroler. Objek yang
digunakan berupa kawat email dengan ukuran 0,6 mm. Dengan pembuatan alat
penggulung kumparan motor listrik otomatis ini didapatkan proses penggulungan
kumparan motor listrik dengan tingkat ketelitian kecepatan penggulungan
kumparan sebesar 98% dan tingkat ketelitian jumlah gulungan kumparan sebesar
99,83%.

Kata Kunci : Kumparan Motor Listrik, Penggulung Kumparan, Arduino Uno,
Kawat Email, Otomatis.
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ABSTRACT

Electric motors are one of the main driving forces for turning many engines
in the industry. The coil on the electric motor is a copper wire coated with resin
(enamel wire) that is wound repeatedly. The process of winding the enamel wire for
electric motor coils is still widely found by turning the handle manually according
to the desired number of windings. The problem that generally occurs is that the
rolling speed is inconsistent and the results can not be as desired. This is because
the price of automatic winding tools is quite expensive and is generally produced
abroad. With a microcontroller device, an electric motor coil winding device can
be made that can move automatically. This tool uses an Arduino Uno
microcontroller equipped with an interface system with a maximum input of the
number of coil rolls which is 9999 rolls and the coil winding speed is 70 RPM. In
this tool, there is a stepper motor as a coil winding drive, and a rotary encoder as
a position sensor for tool movement during the process that can provide feedback
to the microcontroller. The object used is an email wire with a size of 0.6 mm. With
the manufacture of this automatic electric motor coil winding device, an electric
motor coil rolling process is obtained with a level of accuracy of coil rolling speed
of 98% and a level of accuracy in the number of coil rolls of 99.83%.

Keywords: Electric Motor Coil, Coil Winding, Arduino Uno, Enamel Wire,
Automatic.
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