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ABSTRAK 

 

Industri tekstil merupakan salah satu sektor industri yang memiliki peran 

penting dalam perekonomian dunia. Salah satu proses penting dalam produksi 

tekstil adalah pembuatan benang, yang memerlukan penggulungan benang pada 

bobbin (gelendong). Proses penggulungan benang secara manual memerlukan 

waktu dan tenaga yang cukup banyak, serta mengakibatkan ketidakakuratan dalam 

panjang benang yang tergulung. Saat ini proses penggulungan benang masih 

dilakukan secara manual dengan menggunakan putaran tangan atau mesin manual, 

sehingga membutuhkan tenaga kerja yang banyak dan beban kerja yang cukup 

memberatkan. Oleh karena itu, penggunaan mesin penggulung benang otomatis 

dapat mempercepat proses produksi dan meningkatkan akurasi penggulungan 

benang. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang serta membuat mesin 

penggulung benang otomatis yang dapat menggulung benang dengan cepat dan 

akurat menggunakan photoelectric speed sensor sebagai pengukur panjang benang. 

Mesin ini menggunakan motor DC sebagai penggerak utama yang dikontrol oleh 

Arduino Uno R3. Penelitian ini dirancang untuk membuat mesin penggulung 

benang otomatis, yang bekerja cepat dan akurat dengan menggunakan photoelectric 

speed sensor dan dikontrol oleh Arduino Uno R3. Alat ini dapat mengukur panjang 

benang dengan presisi, tetapi dari pengujian, ditemukan kesalahan rata-rata terbesar 

pada penggulungan 7m sebesar 0,054%, yang disebabkan oleh ketidakakuratan 

sensor. Mesin ini terdiri dari berbagai komponen seperti Arduino Uno, Photoelectric 

Speed Sensor, motor servo, dan motor DC sebagai komponen utama. 

Kata kunci : Arduino Uno, Photoelectric Speed Sensor, Motor DC, Motor Servo, 

Benang. 
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ABSTRACT 

 

The textile industry is one of the industrial sectors that has an important 

role in the world economy. One important process in textile production is yarn 

making, which requires the spinning of yarn on a bobbin (spindle). The process of 

manually winding yarn requires a considerable amount of time and effort, and 

results in inaccuracies in the length of the rolled thread. Currently, the yarn rolling 

process is still done manually using hand rotation or manual machines, so it 

requires a lot of labor and a fairly burdensome workload. Therefore, the use of 

automatic yarn winding machine can speed up the production process and improve 

the accuracy of yarn winding. The purpose of this research is to design and make 

an automatic yarn winding machine that can roll yarn quickly and accurately using 

photoelectric speed sensor as a yarn length gauge. This engine uses a DC motor as 

the main mover controlled by the Arduino Uno R3. Manual thread winding takes a 

lot of time and effort, and can result in inaccuracies in thread length. This research 

is designed to create an automatic yarn winding machine, which works fast and 

accurately by using a photoelectric speed sensor and controlled by Arduino Uno 

R3. It can measure thread length with precision, but tests found the largest average 

error in 7m rolling at 0.054%, caused by sensor inaccuracies. This machine 

consists of various components such as Arduino Uno, Photoelectric Speed Sensor, 

servo motor, and DC motor as the main component. 

Keywords : Arduino Uno, Photoelectric Speed Sensor, DC Motor, Servo Motor, 

Yarn. 


