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ABSTRAK
RANCANG BANGUN MESIN PEMOTONG KABEL OTOMATIS
MENGGUNAKAN ARDUINO UNO BERDASARKAN PANJANG DAN
JUMLAH POTONGAN

Yohana
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi,
Universitas Diponegoro

Peningkatan produksi dalam industri teknologi, terutama dalam
penggunaan perangkat elektronik, telah meningkat pesat. Maka peneliti perlu
merancang mesin pemotong kabel otomatis menggunakan Arduino Uno
berdasarkan panjang dan jumlah potongan. Penelitian ini bertujuan untuk
mengembangkan mesin pemotong kabel otomatis yang mampu memotong kabel
dengan presisi berdasarkan panjang yang diinginkan. Serta dapat membantu
meningkatkan produktivitas dalam proses produksi. Dapat ketahui bahwa sistem
mesin pemotong kabel otomatis ini menggunakan encoder ky-040 sebagai input
utama yang memberikan data panjang kabel yang akan dipotong. Sementara itu,
sensor infrared mendeteksi keberadaan kabel, pemrosesan dilakukan oleh Arduino
yang memberikan perintah atau program kepada driver stepper motor untuk
menjalankan stepper motor sesuai dengan program yang ditentukan. Selanjutnya
motor servo dikendalikan oleh arduino untuk menggerakkan pisau pemotong
secara otomatis. Tegangan komponen disesuaikan oleh step down, yang
menurunkan tegangan dari adaptor 12v menjadi nilai yang sesuai untuk komponen
lain dalam sistem.Output diberikan melalui LCD, yang menampilkan panjang
kabel dan jumlah yang dipotong. Dalam pengujian ini jenis ukuran kabel yaitu
serabut 26 AWG, pengambilan data dengan ukuran (27 cm, 30 cm, 35 cm, 38 cm,

46 cm) dan masing-masing diuji 5 kali.

Kata Kunci: Arduino Uno, Sensor Infrared, Motor Servo, Motor stepper, Kabel
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ABSTRACT
PROTOTYPE DESIGN OF AUTOMATIC CABLE CUTTING MACHINE
USING ARDUINO UNO BASED ON LENGTH AND NUMBER OF CUTS

Yohana
Automation Engineering Technology, Vocational
School, Diponegoro University

The increase in production in the technology industry, especially in the use
of electronic devices, has increased rapidly. So researchers need to design an
automatic cable cutting machine using Arduino Uno based on the length and
number of pieces. This research aims to develop an automatic cable cutting
machine that is able to cut cables with precision based on the desired length. And
can help increase productivity in the production process. It can be seen that this
automatic cable cutting machine system uses a ky-040 encoder as the main input
that provides data on the length of the cable to be cut. Meanwhile, the infrared
sensor detects the presence of the cable, the processing is done by Arduino which
gives the command or program to the stepper motor driver to run the stepper
motor according to the specified program. Furthermore, the servo motor is
controlled by Arduino to move the cutting knife automatically. The component
voltage is adjusted by a step down, which lowers the voltage from the 12v adapter
to a value suitable for other components in the system. The output is given
through an LCD, which displays the length of the cable and the number cut. In
this test, the type of cable size is 26 AWG fiber, data collection with sizes (27 cm,

30 cm, 35cm, 38 cm, 46 cm) and each tested 5 times.

Keywords: Arduino Uno, Infrared Sensor, Servo Motor, Stepper motor, Cable
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