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ABSTRAK

Rancangan ini dibuat untuk menunjang sistem penavafa di Politeknik Penerbangan Surabaya khususmyak
kegiatan praktikum. Pada awalnya alat penggulditgriidioperasikan secara manual , adapun perathtematis yang
diciptakan sudah ada, namun terbatas pada indd&tugan kapasitas besar yang umum digunakan padsapean-
perusahaan besar dan dengan harga yang relatif.rdaitak itu pada Tugas Akhir ini dibuat rancangdet pengggulung
lilitan induktor berbasis mikrokontroler Arduino Megang lebih efisien dan harga yang relatif murah.

Pada rancangan ini Power supply digunakan sebag#es tegangan yang diperlukan untuk beberapa Kle¥pad
sebagai unit untuk menginputkan parameter berdpainduktansi, panjang lilitan serta diametetdifi. Arduino Mega
sebagai piranti elektronik yang didalamnya terdapgi mikrokontroler Atmega2560 berfungsi sebagaigwnlah sinyal
input dan memprosesnya untuk mengatur jalannyayafeg dioperasikan. Setelah diproses sinyal ketudaai arduino
ditampilkan pada LCD beberapa informasi pengopanasiat dan Driver Motor akan melanjutkan sinydu&ean
tersebut ke motor penggerak. Motor DC bertindalagabpenggerak alat penggulung. Pada poros majartgrdapat
sebuah sensor optocoupler yang akan melakukan pelinigan nilai output dan input yang akan menentukaktu
penghentian proses penggulungan.

Kata Kunci: induktor, alat penggulung, Arduino Mega, PolitekRiénerbangan Surabaya

. PENDAHULUAN paling banyak digunakan untuk kegiatan praktikurdapa

Sejalan dengan perkembangan teknologi pada em@plikasi frekuensi tinggi seperti pemancar dan peree
globalisasi khususnya pada bidang Telekomunikasi daradio FM yaitu induktor inti udara. Namun untuk meraib
Informasi diharapkan Taruna Politeknik Penerbangadilitan induktor yang sesuai dengan keinginan harus
Surabaya dapat mengikuti perkembangan ilmumenggunakan sebuah alat penggulung lilitan. Dengan
pengetahuan dengan meningkatkan kualitas belajamnemanfaatkan mikrokontroler sebagai unit pengendali
Kemajuan ilmu pengetahuan dan teknologi tersetakti dapat dilakukan penggulungan induktor inti udarsuae
lepas dari kemampuan pemahaman seseorang ituisendliengan nilai induktansi yang diinginkan.
dalam penguasaan ilmu pengetahuan, misalnya ilmu Dalam sistem pembelajaran , diperlukan media atau
elektronika dan berbagai ilmu pendukung lainnyaPeralatan penunjang seperti alat penggulung lilitan
Sehingga diharapan kedepan dapat memberikan manfdggluktor secara otomatis yang nantinya dapat
bagi institusi maupun masyarakat umum. memudahkan Taruna dalam proses pembuatan induktor.

Salah satu metode untuk pembe|ajaran Tarungondisi saat ini di Politeknik Penerbangan Surabay
Politeknik Penerbangan Surabaya adalah melakukdpelum tersedia media atau peralatan yang mendukung
praktikum, misalnya untuk mata kuliah Elektronika dalam kegiatan praktikum dalam membuat lilitan ktdo
Dasar, Transmitter serta Receiver taruna melakukayang sesuai dengan nilai induktansi yang diinginama
kegiatan praktikum dengan menggunakan bahan atdiiata kuliah Elektronika Dasar, Transmitter dan Rece
komponen-komponen elektronika sesuai kebutuharPleh karena itu penulis ingin menyelesaikan masalah

namun dalam pelaksanaan kegiatan praktikum tersebtgrsebut dan sebagai bahan laporan Tugas Akhiradeng

PENGGULUNG LILITAN INDUKTOR BERBASIS INDUKTOR BERBASIS ARDUINO MEGA SEBAGAI
ARDUINO MEGA pada keterbatasan ketersediaanPENUNJANG PEMBELAJARAN DI POLITEKNIK
komponen, khususnya induktor. Sehingga praktikunPENERBANGAN SURABAYA”.
yang dilakukan kurang optimal.

Pada saat ini induktor yang digunakan memiliki
berbagai macam ukuran dan jenis. Jenis induktog yan
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II. METODE
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Gambar 1 Blok Diagram Rancang Alat

Dari blok diagram di atas, dijelaskan bahwa alat

penggulung ini akan bekerja mikrokontroler sebagam
pengendali keseluruhan sistem. Sistem pada alegritiri
sari keypad sebagai unit untuk menginput paramie@i,

sebagai outputan yang menampilkan data yang telah

diproses oleh Arduino, Driver motor sebagai pengénd
motor, dan sensor optocoupler sebagai sensor pganghi
putaran motor yang menyatakan jumlah lilitan.

Gambar 2 Flow Chart Perancangan Alat

[I.HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini, dipaparkan hasil pengujian yang telah
dilakukan beserta pembahasannya. Pengujian ini
dilakukan untuk mengetahui apakah sistem yang telah : i et il
dibuat sesuai dengan perencanaan atau belum. Renguj

dilakukan tiap-tiap komponen. Berikut merupakanilhas
dari pengujian yang telah dilakukan :
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Tabel 1 Hasil Pengukuran Tegangan Power Supply
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Dari percobaan di atas dapat dianalisa bahwa tegang
input dari power supply yang awalnya bernilai 2280/
atau tegangan jala PLN diturunkan dengan mengguanaka
trafo step down, kemudian disearahkan menjadi tggan
12,65 VDC menggunakan 2 dioda penyearah. Komponen
yang digunakan sebagai penyetabil tegangan ad&@lah |
LM 7805. Tegangan dc ini terbagi menjadi 2 nilaityai
12,65 VDC sebagai suplai untuk motor DC dan 5,262VD
untuk suplai Arduino dan sensor optocoupler.

Tabel 2 Hasil Pengujian Driver Motor Dc
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Dari pengujian tersebut dapat dianalisa bahwa Nilai
PWM (lebar pulsa) merupakan sinyal masukan yang
berasal dari arduino, yang mana PWM tersebut mkaupa
pulsa on dan pulsa off yang bertugas mengatur ktaep
dari motor dc. Semakin lebar pulsa on dari PWM maka
tegangan semakin tinggi sehingga kecepatan motor ak
meningkat, namun apabila lebar pulsa off lebih bdaa
pada pulsa on maka tegangan menurun sehingga
kecepatan motor akan lambat.

Tabel 3 Hasil Pengujian Sensor Optocoupler
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Dari tabel diatas dapat dilihat apabila optocoupler
terhalangi maka tegangan output high sedangkan saat
tidak terhalangi tegangan output low, hal ini kar@ada
bagian output rangkaian ditambahkan transistor 2822
yang mengakibatkan keluaran dari optocoupler ménjad
berbanding terbalik dengan seharusnya.
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Tabel 4 Pengujian Keypad dan LCD
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Dari

inputan yang diberikan melalui keypad dapat ditdkapi

pada LCD dengan nilai outputan yang sama.

Tabel 5 Pengujian Counter / Jumlah Lilitan
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Dari pengujian di atas dapat dianalisa bahw

Tabel 7 Pengujian Driver Relay Shield 4 Channel
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Berdasarkan hasil pengujian tersebut didapatkan
bahwa ke-4 kontak relay bekerja pada tegangan 0 VDC
saat normally close (Low) dan 12,65 VDC saat ndynal
open (High) dan hal ini sesuai dengan program yang
dirancang serta kecepatan yang dihasilkan oleh rmoto
stepper yaitu 1000 Rpm untuk mengimbangi kecepatan

pengujian di atas dapat dianalisa bahwa nilaPada Motor DC. Namun beberapa saat pada pengoperasian

sistem terjadi error pada pergerakan antara mafdén
motor stepper. Setelah dianalisa diketahui bahwa
konsumsi arus yang besar pada pengoperasian motor
stepper dan motor DC menyebabkan Arduino panas dan
saat mengontrol keseluruhan sistem pergerakan motor
menjadi tidak sinkron. Output arus power supplyesab

3A sedangkan konsumsi arus pada masing-masing motor
sebesar 1,5 A menyebabkan terjadinya overcurrestd pa
sistem kerja alat. Sehingga diteliti dari segi rmékaintuk
kebutuhan motor yang lebih utama dalam pengoperasia
adalah motor DC dan motor stepper harus dinonaiktifk
agar tidak terjadi overcurrent dan mencegah teryadi
akerusakan pada mikrokontroler Arduino.

pengukuran mikrokontroler dalam menentukan jumlaqv PENUTUP

lilitan sesuai.

Tabel 6 Pengukuran Nilai Induktansi
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Kesimpulan

Berdasarkan perancangan, pembuatan, serta analisa
rancangan alat penggulung lilitan induktor berbasis
Arduino Mega 2560 sebagai sarana penunjang
pembelajaran di Politeknik Penerbangan Surabayka ma
dapat diambil kesimpulan sebagai berikut :
1. Dari hasil pengukuran dan pengamatan hasil tegangan
untuk setiap blok rangkaian, bisa dikatakan telah
memenuhi apa yang diharapkan, karena outputnya
cukup memenuhi standar yang ada. Namun output arus
power supply kurang memenuhi kebutuhan arus pada
setiap blok.

Dari pengujian di
pengukuran niali induktansi pada mikrokontroler gim
perhitungan nilai induktansi berdasarkan rumusaeat
error yang dipengaruhi karena pada saat pengukuran
reaktansi induktif pada induktor, lilitan induktdalam
kondisi tidak rapat (renggang). Salah satu faktangy
mempengaruhi induktansi induktor yaitu semakin @agj
ukuran kumparan, maka induktansinya akan semakih ke 4.
sehingga pada beberapa percobaan diatas terddgat ni
induktansi yang tidak sesuai. Seharusnya pada saat
melakukan pengukuran nilai resistansi induktif, disn 5.
lilitan induktor dalam keadaan rapat sehingga
menghasilkan nilai induktansi yang sesuai.

atas dapat dianalisa bahwa
2.
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Dari hasil pengujian sensor optocoupler, LCD dan
keypad diketahui bahwa rangkaian tersebur dapat
bekerja sesuai dengan sistem.

3. Hasil keseluruhan percobaan penggulungan lilitan

induktor memiliki
100%.

Hasil beberapa percobaan pengukuran dan perhitungan
nilai induktansi didapat rata-rata % error sebesar
0,6%

Dari hasil pengujian motor stepper dapat disimpulka
bahwa motor stepper tidak dapat dioperasikan

bersamaan dengan motor DC karena akan terjadi error

persentase keakuratan sebesar
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Saran

Dari kesimpulan yang telah ada, beberapa saran dari

penulis tentang alat yang telah dibuat agar ke ridea

dapat lebih baik lagi adalah sebagai berikut :

1. Sistem mekanik untuk motor stepper lebih diperbaiki
agar dapat diperoleh hasil kepresisiannya lilitangy
lebih baik.

2. Perlu penambahan fitur , contohnya alat ini
kedepannya dapat melakukan penggulungan berbagai
macam induktor, diameter koker dan kawat dapat
bersifat variable.

3. Dapat ditambahkan alat pengukuran nilai induktansi
dari hasil penggulungan.

4. Output arus power supply agar lebih besar sehingga
dapat memenuhi kebutuhan arus pada keseluruhan
sistem.
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