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ABSTRAK  

Megi Prina Warsita : Rancangan Alat Pemisah Gabah Otomatis Berbasis 

(1207936/20012)    Arduino UNO  

            

 

Dosen Pembimbing : Hastuti, S.T., M.T 

 Banyak kasus yang terjadi yaitu buruknya kualitas gabah dan menurunnya 

hasil panen pada petani saat pemisahan pada gabah dirasa sangat mengurangi 

penghasilan pada petani. Jika hal tesebut tidak diatasi, maka penghasilan dan kualitas 

padi akan semakin menurun dan buruk sehingga para petani semakin merugi. 

 Untuk mengatasi permasalahan tersebut maka dirancang dan dibuatlah sebuah 

Proyek Akhir prototype alat pemisah gabah otomatis berbasis Arduino Uno, sehingga 

pada saat pemisahan gabah kipas dapat memisahkan gabah yang berisi dengan gabah 

kosong dan membuang potongan ï potongan batang padi. Gabah yang telah dipisah 

akan diayak oleh ayakan dan menjatuhkan gabah yang berisi ketempat penampungan 

sedangkan pada gabah yang kosong akan di buang ke tempat penampungan satu lagi. 

 Dari hasil pengujian Proyek Akhir ini, dilihat bahwa pada saat sensor Infrared 

membaca adanya gabah yang dimasukan kedalam bak penampung, maka pada kipas 

dan ayakan akan hidup dan motor akan aktif dan menggerakan ayakan kemudian 

menjatuhkan gabah pada tempat penampung. Proses tersebut akan terus berulang 

sampai gabah pada bak penampung akan habis. Berdasarkan pengujian tersebut, 

maka dapat disimpulkan bahwa kerja alat yang telah dirancang dan dibuat sudah 

dapat bekerja dengan baik. 

  

Kata Kunci :Gabah, Sensor Infrared, Arduino Uno, kipas dan Ayakan.  
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BAB I  

PENDAHULUAN  

A. Latar Belakang 

Pada zaman sekarang Perkembangan Ilmu Pengetahuan dan 

Teknologi yang sedemikian pesat telah membawa dampak yang cukup besar 

terhadap kehidupan manusia untuk mempelajari dan mengembangkan ilmu 

pengetahuanya. Terutama di dalam bidang pertanian, sebagai Negara agraris 

hampir semua penduduk Indonesia bergantung dari hasil pertanian untuk 

kebutuhan pangan. Ketersediaan stok untuk bahan pangan masih terbatas, 

karena masih terkendala oleh hasil produksi yang dilakukan secara manual.  

Mula ï mula setelah padi dipanen, butiran padi atau gabah dipisahkan 

dari batang jerami kemudian dilakukan pemisahan antara padi yang berisi 

dengan padi yang kosong dan potongan jerami. Pemisahan yang dilakukan ini 

menggunakan sebuah alat tradisional yaitu berupa nyiru dan kipas padi. Cara 

kerja nyiru ini yaitu dengan mengoyakan nyiru ke atas ï kebawah ke kiri ï 

kekanan secara terus menerus. Sedangkan cara kerja kipas padi yaitu 

dilakukan oleh dua orang yang satu memasukan gabah pada bak penampung 

dan satu orang lagi memutar tuas agar kipas yang ada dalam kipas padi 

bergerak. Nyiru dan kipas padi ini sangat banyak menggunakan tenaga 

manusia untuk menggerakkan alat tersebut, guna mengipas gabah dan 

memisahkan antara gabah yang berisi dengan gabah yang kosong serta 

membersihkan gabah dari potongan jerami. Dalam hal ini pemisahan gabah 
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yang dilakukan merupakan salah satu faktor penentu dalam hasil panen. Hal 

ini dapat menyebabkan hasil panen tidak sesuai dengan perkiraan. 

Pada umumnya, proses pemisahan gabah masih menggunakan cara 

manual, yaitu dengan cara memutar alat kipas padi yang dilengkapi dengan 

sebuah kipas yang berguna untuk menghembuskan gabah yang kosong keluar 

dan memisahkan gabah dari potongan jerami. Hal ini kurang efisien untuk itu 

di perlukan waktu yang lama dan tenaga yang banyak untuk memutar kipas. 

Hal ini menyebabkan pemisahan gabah pada jerami yang dilakukan tidak 

sempurna sehingga mengakibatkan kerugian pada produsen. Oleh sebab itu 

dibutuhkan suatu alat yang dapat bekerja secara otomatis tanpa menggunakan 

tenaga manusia untuk menggerakkannya. Kinerja alat ini dapat membantu 

proses pemisahan gabah dari potongan jerami yang masih tercampur dengan 

maksimal dan praktis. Dengan adanya alat ini diharapkan produsen padi tidak 

merugi dan akan lebih menguntukan.  

Berdasarkan permasalahan yang telah di uraikan maka perlu dilakukan 

perancangan dan pembuatan suatu program sebagai alat penyaring gabah 

yang di tuangkan dalam proyek akhir ini dengan judul ñRancangan Alat 

Pemisah Gabah Otomatis Berbasis ARDUINO UNOò 

B. Batasan Masalah 

Pembuatan proyek akhir ini penulis membatasi masalah  yang akan 

dihadapi agar tidak meluasnya pembahasan - pembahasan yang timbul. 

Batasan masalah dalam pembuatan proyek akhir ini diantaranya : 



3 
 

 
 

1. Bahasa pemograman yang digunakan untuk perangkat lunak ini adalah 

bahasa pemograman C dengan menggunakan aplikasi Code Vision AVR 

sebagai operasional mikrokontroler ATMega 328. 

2. Pembuatan program pemisah gabah menggunakan mikrocontroller 

ATmega 328 sebagai kendali sistem. 

3. Program yang dirancang hanya untuk mengontrol kecepatan kipas pada 

level tinggi. 

C. Tujuan  

Tujuan dari proyek akhir ini adalah : 

Membuat program perancangan pemisah gabah otomatis untuk 

mempermudah dan mempercepat proses pembersihan gabah dan 

menghasilkan gabah yang bersih dan berkualitas tinggi. 

D. Manfaat  

Adapun manfaat dari pembuatan proyek akhir ini adalah:   

1. Memberikan kontribusi dalam hal proses pemisah gabah  yang efektif dan 

tepat guna dari kotoran dan potongan jerami. 

2. Memberikan solusi alternatif berupa pemisah gabah yang ramah 

lingkungan dan lebih efisien yang dapat mempermudah pekerjaan petani. 

3. Mempermudah proses peningkatan kualitas dan kuantitas produksi gabah. 
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BAB II  

 LANDASAN TEORI   

 Penguasaan teori-teori dasar tentang pemograman pemisah gabah otomatis 

menjadi landasan yang sangat penting dalam pembuatan suatu proyek akhir, guna 

mencapai  hasil yang maksimal. Pada bab ini akan di bahas tentang teori-teori 

dasar pemograman yang menjadi landasan dalam pembuatan proyek akhir ini 

adalah sistem kontrol, perangkat lunak, konsep dasar Mikrokontroler, 

Mikrontroler ATMega 328, dan Diagram alir (flowchart). 

A. Sistem Kontrol  

Sistem Kontrol Manual adalah pengontrolan yang dilakukan oleh 

manusia yang bertindak sebagai operator, sedangkan Sistem Kontrol 

Otomatik adalah pengontrolan yang dilakukan oleh peralatan yang bekerja 

secara otomatis dan operasinya dibawah pengawasan manusia. Sistem 

Kontrol Manual banyak ditemukan dalam kehidupan sehari-hari seperti pada 

pengaturan suara radio, televisi, cahaya layer televisi, pengaturan aliran air 

melalui keran, pengendalian kecepatan kendaraan, dan lain-lain. Sedangkan 

Sistem Kontrol Otomatik banyak ditemui dalam proses industri (baik industri 

proses kimia dan proses otomotif), pengendalian pesawat, pembangkit tenaga 

listrik dan lain-lain. 

Sistem Kontrol Lingkar Terbuka (Open Loop) adalah sistem 

pengontrolan di mana besaran keluaran tidak memberikan efek terhadap 

besaran masukan, sehingga variable yang dikontrol tidak dapat dibandingkan 

terhadap harga yang diinginkan. Sedangkan Sistem Kontrol Lingkar Tertutup 
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(Closed Loop) adalah sistem pengontrolan dimana besaran keluaran 

memberikan efek terhadap besaran masukan, sehingga besaran yang dikontrol 

dapat dibandingkan terhadap harga yang diinginkan. Selanjutnya, perbedaan 

harga yang terjadi antara besaran yang dikontrol dengan harga yang 

diinginkan digunakan sebagai koreksi yang merupakan sasaran pengontrolan. 

1. Sistem Kendali terbuka (Open Loop) 

Sistem kontrol loop terbuka adalah suatu sistem yang keluarannya tidak 

mempunyai pengaruh terhadap aksi kontrol. Artinya, sistem kontrol 

terbuka keluarannya tidak dapat digunakan sebagai umpan balik dalam 

masukkan. 

 
Gambar 1. Sistem Kontrol Loop Terbuka 

Sumber .(Indra Agustian 2013) 

Dalam suatu sistem kontrol terbuka, keluaran tidak dapat dibandingkan 

dengan masukan acuan. Jadi, untuk setiap masukan acuan berhubungan 

dengan operasi tertentu, sebagai akibat ketetapan dari sistem tergantung 

kalibrasi. Dengan adanya gangguan, sistem control terbuka tidak dapat 

melaksanakan tugas yang sesuai diharapkan. Sistem kontrol terbuka 

dapat digunakan hanya jika hubungan antara masukan dan keluaran 

diketahui dan tidak terdapat gangguan internal maupun eksternal. 

 

https://serbatelekomunikasi.files.wordpress.com/2015/02/3.jpg
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Ciri ï Ciri Sistem Kontrol Loop Terbuka : 

1. Sederhana 

2. Harganya murah 

3. Dapat dipercaya 

4. Kurang akurat karena tidak terdapat koreksi terhadap kesalahan 

5. Berbasis waktu 

Contoh Aplikasi Sistem Loop Terbuka : 

1. Pengontrol lalu lintas berbasis waktu 

2. Mesin cuci 

3. Oven listrik 

4. Tangga berjalan 

5. Rolling detector pada bandara 

2. Sistem Kontrol Tertutup (Close Loop) 

Sistem Kontrol loop tertutup adalah sistem kontrol yang sinyal 

keluarannya mempunyai pengaruh langsung pada aksi pengontrolan. 

Sistem kontrol loop tetrtutup juga merupakan sistem control berumpan 

balik. Sinyal kesalahan penggerak, yang merupakan selisih antara sinyal 

masukan dan sinyal umpan balik (yang dapat berupa sinyal keluaran atau 

suatu fungsi sinyal keluaran atau turunannya). Diumpankan ke kontroler 

untuk memperkecil kesalahan dan membuat agar keluaran sistem 

mendekati harga yang diinginkan. Dengan kata lain, istilah ñloop 

tertutupò berarti menggunakan aksi umpan balik untuk memperkecil 

kesalahan sistem. 
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Gambar 2. Sistem Loop Tertutup 

Sumber .(Indra Agustian 2013) 

Gambar diatas menunjukan hubungan masukan dan keluaran dari sistem 

kontrol loop tertutup. Jika dalam hal ini manusia bekerja sebagai 

operator, maka manusia ini akan menjaga sistem agar tetap pada keadaan 

yang diinginkan, ketika terjadi perubahan pada sistem maka manusia 

akan melakukan langkah-langkah awal pengaturan sehingga sistem 

kembali bekerja pada keadaan yang diinginkan. 

Berikut ini adalah komponen pada sistem kendali tertutup: 

1. Input (masukan), merupakan rangsangan yang diberikan pada sistem 

kontrol, merupakan harga yang diinginkan bagi variabel yang 

dikontrol selama pengontrolan. Harga ini tidak tergantung pada 

keluaran sistem 

2. Output (keluaran,respons), merupakan tanggapan pada sistem 

kontrol, merupakan harga yang akan dipertahankan bagi variabel 

yang dikontrol, dan merupakan harga yang ditunjukan oleh alat 

pencatat. 

3. Beban/Plant, merupakan sistem fisis yang akan dikontrol (misalnya 

mekanis, elektris, hidraulik ataupun pneumatic) . 

https://serbatelekomunikasi.files.wordpress.com/2015/02/4.jpg


8 
 

 
 

4. Alat kontrol/controller, merupakan peralatan/ rangkaian untuk 

mengontrol beban (sistem). Alat ini bisa digabung dengan penguat. 

5. Elemen Umpan Balik, menunjukan/mengembalikan hasil pencatan 

ke detector sehingga bisa dibandingkan terhadap harga yang 

diinginkan (di stel) 

6. Error Detector (alat deteksi kesalahan), merupakan alat pendeteksi 

kesalahan yang menunjukan selisih antara input (masukan) dan 

respons melalui umpan balik (feedback path). 

7. Gangguan merupakan sinyal-sinyal tambahan yang tidak diinginkan. 

Gangguan ini cenderung mengakibatkan harga keluaran berbeda 

dengan harga masukanya, gangguan ini biasanya disebabkan oleh 

perubahan beban sistem, misalnya adanya perubahan kondisi 

lingkungan, getaran ataupun yang lain. 

Contoh aplikasi sistem kendali tertutup: 

1. Servomekanisme 

2. Sistem pengontrol proses 

3. Lemari Es 

4. Pemanas Air Otomatik 

5. Kendali Termostatik 

6. AC 

Pada alat pemisah gabah otomatis ini menggunakan sistem kontrol loop 

terbuka. Dalam sistem kerjanya alat ini hanya menggunakan satu sensor 

infrared yang terdapat pada bagian bak penampung. Sensor ini hanya 
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berfungsi untuk mengaktifkan pengatur masukan gabah, kipas dan 

ayakan. Jadi dengan menggunakan satu sensor pada bak penampung 

maka alat ini tidak memberikan sinyal ataupun umpan balik keluaran 

pada sensor masukan. 

 

B. Mikrokontroler Arduino Uno   

Uno Arduino adalah board berbasis mikrokontroler pada ATmega328 

(sebuah keping yang secara fungsional bertindak seperti komputer). Arduino 

Uno ini mengandung mikroprosesor yang berupa (atmel AVR) dan dilengkapi 

dengan oscillator 16 MHz (yang memungkinkan operasi berbasis waktu 

pelaksanaan dengan tepat), dan regulator (pembangkit tegangan) 5 volt. 

Arduino Uno menyediakan 20 pin I/O, yang terdiri dari 6 pin input analog 

dan 14 pin digital input/output. Pin 0 hingga 13 digunakan untuk syarat 

digital, yang hanya bernilai 1 atau 0. Pin A0-A5 digunakan untuk syarat 

analog. Arduino Uno dilengkapi dengan static radom-access memory 

(SRAM) berukuran 2KB untuk memegang data. Flsh memory berukuran 

32KB, dan erasable programmable read-only memori  (EEPROM) untuk 

menyimpan program. 
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Gambar 3. Board Arduino Uno 

Sumber. (http://www.arduino.cc) 

 

Gambar 4. Konfigurasi Pin ATMega 328 

Sumber. (http://www.arduino.cc) 

1. Fitur Arduino Uno  

Board Arduino Uno memiliki fitur sebagai : 

a. Pin out, menambahkan SDA dan SCL pin yang dekat ke pin AREF 

dan dua pin baru lainnya ditempatkan dekat RESET, dengan I/O 

http://www.arduino.cc/
http://www.arduino.cc/
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REF yang memungkinkan sebagai buffer untuk beradaptasi dengan 

tegangan yang disediakan dari board  sistem. Pengembangannya, 

sistem akan lebih kompetibel dengan prosesor yang menggunakan 

5V dan Arduino karena beroperasi dengan 3.3 V yang kedua 

adalah pin yang tidak terhubung, yang disediakan untuk tujuan 

pengembangannya. 

b. Sirkuit reset 

c. ATMega 16U2 ganti 8U yang digunakan sebagai converter USB to 

serial  

Berikut merupakan Tabel deskripsi Arduino Uno : 

Tabel 1. Deskripsi Arduino Uno 

Mikrokontroler ATmega328 

Tegangan 

pengoperasian 
5 V 

Tengan input yang 

disarankan 
7-12 V 

Batas tengan input 6-20 V 

Jumlah pin I/O Digital 14 (6 di antaranya menyediakan keluaran PWM) 

Jumlah pin input analog 6 

Arus DC tiap pin I/O 40 mA 

Clock Speed  16 MH 50 mA 

Memori Flash 

2 KB (ATmega328), sekitar 0.5 KB digunakan 

oleh Bootloader 



12 
 

 
 

SRAM 2 KB (ATmega328) 

EEPROM 1 KB (ATmega328) 

Clock Speed 16Hz 

(Syahwi,Muhammad,2013:64) 

2. Catu Daya Arduino Uno 

Arduino  Uno  dapat  disuplai  melalui  koneksi  USB  atau  dengan  

sebuah power  suplai  eksternal.  Suplai eksternal (non-USB)  dapat  

diperoleh  dari  sebuah adaptor AC ke DC atau baterai. Adaptor dapat 

dihubungkan dengan mencolokkan sebuah center ï positive plug yang 

panjangnya 2,1 mm ke power jack dari  board. Kabel  lead  dari  sebuah  

battery  dapat  dimasukkan  dalam  header/kepala  pin Ground (Gnd) dan 

pin Vin dari konektor POWER. 

Board Arduino Uno dapat  beroperasi  pada  sebuah  suplai  eksternal  

6 sampai 20 Volt. Jika disuplai dengan yang lebih kecil dari 7 V, kiranya 

pin 5 Volt mungkin mensuplai kecil dari 5 Volt dan board Arduino Uno 

bisa menjadi tidak stabil. Jika menggunakan suplai yang lebih dari besar 

12 Volt,  voltage regulator bisa  kelebihan  panas  dan  membahayakan  

board  Arduino  Uno.  Range yang direkomendasikan  adalah 7 sampai 12 

Volt. (arduino.cc, 2013). 

Pin-pin dayanya adalah sebagai berikut: 

a) VIN yaitu Tegangan  input  ke  Arduino  board ketika  board 

sedang menggunakan  sumber  suplai eksternal  (seperti  5  Volt  dari  
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koneksi  USB  atau sumber tenaga lainnya yang diatur). Kita dapat 

menyuplai tegangan melalui pin ini, atau jika penyuplaian tegangan 

melalui power jack, aksesnya melalui pin ini. 

b) 5V yaitu Pin output ini merupakan tegangan 5 Volt yang diatur 

dari regulator pada board.  Board dapat disuplai dengan salah satu suplai 

dari DC  power jack (7-12V),  USB  connector (5V),  atau  pin  VIN  dari  

board  (7-12).  Penyuplaian tegangan melalui pin 5V atau 3,3V mem 

bypass regulator,  dan  dapat membahayakan board. Hal itu tidak 

dianjurkan. 

c) 3V3.  Sebuah  suplai  3,3  Volt  dihasilkan oleh  regulator  pada  

board.  Arus maksimum yang dapat dilalui adalah 50 mA.  

d) GND. Pin ground. 

3. Memory Arduino Uno 

ATmega328  mempunyai  32  KB  yang  bersifat  non-volatile,  

digunakan untuk  menyimpan  program  yang  dimuat  dari  komputer.  

(dengan  0,5  KB digunakan untuk  bootloader). ATmega 328 juga 

mempunyai 2 KB SRAM yang volatile  (hilang saat daya dimatikan), 

digunakan oleh variable-variabel di dalam program. Dan  1  KB  

EEPROM  (yang  dapat  dibaca  dan  ditulis  (RW/read and written). 

(arduino.cc, 2013)  

4. Input / Output  

Setiap 14 pin digital pada Arduino Uno dapat digunakan sebagai input 

dan output.  Fungsi-fungsi  tersebut  beroperasi  di  tegangan  5  Volt.  
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Setiap  pin  dapat memberikan atau menerima suatu arus maksimum 40 

mA dan mempunyai sebuah resistor  pull-up  (terputus  secara  default)  

20-50  kOhm.  Selain  itu,  beberapa  pin mempunyai fungsi-fungsi sebagai 

berikut: 

a. Serial:  0  (RX)  dan  1  (TX). Digunakan  untuk  menerima  (RX)  dan 

memancarkan (TX) serial data TTL (Transistor-Transistor Logic). 

Kedua pin ini dihubungkan ke pin-pin yang sesuai dari chip Serial 

Atmega8U2 USB-ke-TTL.  

b. External  Interrupts:  2  dan  3.  Pin-pin  ini  dapat  dikonfigurasikan  

untuk dipicu  sebuah  interrupt  (gangguan)  pada  suatu  nilai  rendah,  

suatu  kenaikan atau penurunan yang besar, atau suatu perubahan 

nilai.  

c. PWM:  3,  5,  6,  9,  10,  dan  11. Memberikan  8-bit  PWM  output 

dengan fungsi analogWrite(). 

d. SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK).Pin-pin ini 

mensupport komunikasi SPI menggunakan SPI library. 

e. LED: 13.Ada sebuah LED yang terpasang, terhubung ke pin digital 

13. Ketika pin bernilai HIGHLED menyala, ketika pin bernilai 

LOWLED mati.  

Arduino  UNO  mempunyai  6  input  analog,  diberi  label    A0  

sampai  A5, setiapnya  memberikan  resolusi  10  bit.  Secara  default,  6  

input  analog  tersebut mengukur  tegangan  dari  ground sampai  tegangan  
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5  Volt,  dengan  itu memungkinkan  untuk  mengganti  batas  atas  dari  

rangenya  dengan  menggunakan pin  AREF  dan  fungsi  analog 

Reference().  Di  sisi  lainnya,  beberapa  pin mempunyai  fungsi  spesifik  

yaitu  pin  A4  atau  SDA  dan  pin  A5  atau  SCL. Mendukung 

komunikasi TWI dengan menggunakan  Wire library.  Ada sepasang pin  

lainnya  pada  board  yaitu  AREF  referensi  tegangan  untuk  input  

analog. Digunakan  dengan  analogReference(),  dan  reset  untuk  mereset  

mikrokontroler. (arduino.cc, 2013) 

5. Komunikasi Ar duino Uno 

Arduino Uno memiliki sejumlah fasilitas untuk berkomunikasi dengan 

komputer, Arduino lain, atau mikrokontroler lain. ATMega328 ini 

menyediakan UART TTL (5V) komunikasi serial, yang tersedia pada pin 

digital 0 (RX) dan 1 (TX). 

6. Bahasa Pemograman Arduino 

Bahasa pemograman Arduino adalah C. Tetapi bahasa ini sudah 

dipermudah menggunakan fungsi-fungsi yang sederhana sehingga pemula 

bisa mempelajari dengan mudah. Untuk membuat program Arduino dan 

mengupload ke dalam board Arduino, memerlukan software Arduino IDE 

(Integrate Development  Enviroment). 
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Gambar 5. Software Arduino IDE 

Terdapat tiga bagian utama dalam bahasa pemograman arduino ini 

yaitu : struktur, variable, dan fungsi. Berikut penjelasan masing-masing 

bagiannya: 

a. Struktur  Program Arduino  

Bagian struktur arduino ini meliputi kerangka program, sintaks 

program, kontrol aliran program, dan operator. Berikut uraian singkat 

dari keempat hal tersebut. 

1) Kerangka program, kerangka program arduino sangat sederhana, 

yaitu terdiri atas dua blok, blok pertama adalah viod setup() yang 

berisi kode program yang hanya dijalankan sekali sesaat setelah 

arduino dihidupkan bagi persiapan atau inisialisasi program dan 

blok kedua adalah void loop() yang berisi kode program yang akan 

dijalanjakan terus-menerus atau merupakan tempat untuk program 

utama. Selain kedua blok tersebut, apabila diperlukan bisa 

ditambahkan blok funcion. Blok funcion merupakan bagiaan dari 
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program yang dibuat terpisah untuk melaksanakan tugas khusus 

atau fungsi tertentu. 

2) Sintaks program, baik blok void setup(), void loop(), maupun blok 

funcion harus diberi tanda kurung kurawal buka ñ{ñ sebagai tanda 

awal program di blok itu dan kurung kurawal tutupò}ò sebagai 

tanda akhir program. Tanda kurung kurawal buka dan kurung 

kurawal tutup tersebut juga digunakan pada blok kontrol program, 

seperti if, if -else, for-loop, while-loop, dan do-while-loop. Untuk 

menandai akhir sebuah baris kode program digunakan tanda titik 

koma ñ;ò 

Sebagai contoh kerangka dan sintaks, perhatikan program berikut 

ini: 

/* berikut ini program blank yang sedikit diubah untuk struktur 

arduino 

Void set up () 

{  

  pinMode (13,OUTPUT);// kaki 13 terhubung dengan LED 

}  

Void loop () 

{  

  digitalWrite(13,HIGH);  // nyalakan LED 

  delay(1000);    // tunggu 1 detik 

  padam();   // memanggil function 
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}  

Void padam()    // function padam 

{  

  digitalWrite(13,low);  // padamkan LED 

  delay(1000);   // tunggu 1 detik 

}  

3) Kontrol aliran program, meliputi instruksi-instruksi yang 

digunakan untuk membuat percabangan dan perulangan. Instruksi 

percabangan diantaranya adalah if, if -else, switch case, break, 

continue, return dan go to. Sedangkan instruksi peluangan 

diantaranya adalah for -loop, while-loop, do-while-loop 

4) Berikut ini beberapa operator pada program arduino: 

a) Operator aritmatika di arduino meliputi (*), pembagian (/), 

penjumlahan (+), pengurangan (-), dan modulo (%). Modulo 

adalah perhitungan untuk mendapatkan sisa hasil pembagian. 

b)  Hasil operasi aritmatika ini tergantung pada tipe data operand. 

Contoh untuk pembagian operand 9 dengan operand 4 akan 

menghasilkan nilai 2 apabila tipe data kedua operand adalah int. 

c) Jika operand-nya berbeda tipe datanya, maka tipe data yang 

paling besar yang digunakan. 

d) Karena operasi aritmatika tergantung pada tipe data operand 

nya maka pilihlah tipe data operand yang cukup besar untuk 

menampung hasil operasinya. 
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e) Operator perbandingan di arduino meliputi sebagai berikut : 

X==y // x sama dengan y 

X!=y;  // x tidak sama dengan y 

X<y; // x lebih kecil dari y 

X>y;  // x lebih besar dari y 

X<=y; // x lebih kecil sama dengan y 

X>=y; // x lebih besar sama dengan y 

f) Operator boolean di arduino meliputi logika AND (&&), OR ([ 

[) dan not (!), dengan penggunaan seperti contoh sebagai 

berikut: 

if (x>0&&x<5)  // logika AND 

if (x>0| | y>0) // logika OR 

if (!x>0)  // logika NOT 

g) Untuk melakukan operasi perhitungan pada level bit (biner) 

dari sebuah variabel, menggunakan operator-operator bitwise 

sebagai berikut: 

& (bitwise and) 

!  (bitwise or) 

^ (bitwise xor) 

~ (bitwise not) 

<< (bitwise left) 

>> (bitwise Right) 
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h) Untuk mempersingkat penulisan instruksi, pembaca dapat 

menggunakan operator compound sebagai berikut: 

X++; // sama seperti x=x+1 

X--; // sama seperti x=x-1 

X+=y; // sama seperti x=x+y 

X-=y // sama seperti x=x-y 

X*=y;  // sama seperti x=x*y 

X/=y; // sama seperti x=x/y 

X&=y;  // sama seperti x=x&y 

X | =y; // sama seperti x=x|y 

b. Variabel dan Tipe Data 

Berikut ini hal ï hal yang berkaitan dengan variabel dan tipe data pada 

program arduino: 

1) Sebuah variabel digunakan untuk menyimpan sebuah nilai. 

2) Sebuah variabel bisa diberi nama apa saja asalkan tidak sama 

dengan salah satu instruksi atau kode program di arduino. 

3) Sebuah variabel harus dideklarasikan terlebih dulu sebelum 

digunakan. Mendeklarasikan variabel ini berarti menentukan tipe 

data variabel dan juga memberi nilai awal (opsional) pada variabel. 

4) Tempat dimana variabel tersebut dideklarasikan menentukan 

lingkup variabel. 

5) Apabila sebuah variabel menyimpan sebuah nilai, maka untuk 

menyimpan kumpulan nilai, digunakan sebuah array. 
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6) Setiap nilai di dalam array dapat dipanggil dengan nama array dan 

nomor indeks nilai tersebut, dimana nomor indeks dimulai dari 0. 

7) Sama seperti sebuah variabel, sebuah array harus dideklarasikan 

dulu tipe datanya dan diberi bilai awal (opsional). 

8) Contoh deklarasi array: 

Int arrayku[ ] = {nilai1, nilai2, nilai3,....} 

9) Apabila array menyimpan teks atau kumpulan huruf digunakan 

sebuah string. 

Berikut ini contoh sebuah string: 

Char stringku[ ]=ò arduinoò; 

c. Fungsi  

Bagian fungsi ini meliputi fungsi input output digitl, input output 

analog, advanced I/O, fungsi waktu, fungsi matematika (termasuk 

radom, instruksi byte dan bit), serta fungsi komunikasi. 

C. Diagram alir (Flowchart) 

Flowchart adalah gambaran dalam bentuk diagram alir dari algoritma-

algoritma dalam suatu program yang menyatakan arah alur program tersebut 

yang disajikan dalam bentuk grafik atau gambar, sehingga dapat membantu 

programmer maupun orang lain dalam memahami alur program (apa saja 

input, proses dan output dari program) agar lebih sederhana dan mudah 

dipelajari. Pada tabel 1 dijelaskan contoh gambaran symbol-simbol dalam 

flowchart (Lukito; 
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Tabel 2. Simbol-simbol dalam flowchart  

Simbol Nama Keterangan 

 

 

 

TERMINATOR 

Simbol terminal yaitu 

menyatakan permulaan akhir 

dari suatu program 

 
DECISION 

Simbol decision yaitu 

menunjukan suatu kondisi 

tertentu yang akan 

menghasilkan dua 

kemungkinan jawaban : Ya/ 

Tidak 

 

 
GARIS ALIR 

(FLOW LINE) 

Arah aliran program 

 

 
 

PREPARATION 

Proses inisialisasi/pemberian 

harga awal 

 

 
 

PROSES 

 

Proses perhitungan atau proses 

pengolahan data 

 

 
 

INPUT/OUTPUT 

DATA 

 

Proses input atau output data, 

parameter, informasi 

 

 
 

 

PREDEFINED 

PROCESS (SUB 

PROGRAM) 

Permulaan sub program atau 

proses menjalankan sub 

program 

 

 
 

ON PAGE 

CONNECTOR 

 

Penghubung bagian-bagian 

flowchart yang berada pada 

satu halaman 
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OFF PAGE 

CONNECTOR 

 

Penghubung bagian-bagian 

flowchart yang berada pada 

halaman berbeda 

(Utami, Ema. & Sukarisno, 2005:25) 
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BAB III  

PERANCANGAN DAN PEMBUATAN PROGRAM  

Bab ini akan membahas tentang perancangan dan pembuatan software 

perancangan dan pembuatan alat pemisah gabah otomatis yanng berbasis 

mikrokontroler arduino uno dan juga membahas tentang blok diagram, 

flowchart dan pembuatan program. 

A. Blok Diagram 

Blok diagram blok diagram perancanagan prototype alat pemisah 

gabah (padi) berbasis arduinouno adalah: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 6. Blok diagram perancangan alat 

MOTOR DC 12 

VDC 

 

 

MIKROKONTROLER  

ARDUINO  

FAN 

INFRARED  

LAMPU 

INDIKATOR  

MOTOR DC 24 

VDC 

BUZZER 

CATU 

DAYA  
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 Fungsi ï fungsi dari blok diagram di atas adalah sebagai berikut: 

1. Fungsi sensor infrared yaitu untuk mendeteksi adanya benda dalam 

bak penampung. 

2. Fungsi Arduino Uno yaitu sebagai interface pengolahan data input 

berupa menjadi data yang digunakan dan menerima input dari sistem 

ini untuk menjadi informasi yang dapat ditampilkan. 

3. Fungsi catu daya yaitu sebagai pengubah tegangan AC menjadi 

tegangan DC untuk menyuplai tegangan ke mikrokontroller, fan dan 

motor. 

4. Fungsi lampu Indikator yaitu sebagai mengidikasikan keadaan suatu 

alat. 

5. Fungsi motor DC yaitu sebagai mengatur masukan gabah, juga 

sebagai penggerak ayakan pada proses akhir 

6. Fungsi buzzer yaitu sebagai pemberi tanda pada saat proses 

pembersihan gabah sudah selesai 

B. Prinsip Kerja Alat  

Prinsip kerja utama alat pemisah gabah ini adalah untuk memisahkan 

potongan jerami, padi yang kosong dan lain-lain. Untuk menuju proses 

pembersihan ada beberapa tahap yang harus dilalui sesuai instruksi Arduino 

Uno, yaitu : 

1. Semua sistem dalam kondisi off. 

2. Ketika ON ditekan maka kondisi alat dalam keadaan stanby. 
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3. Jika sensor infrared mendeteksi adanya benda dalam bak penampung 

maka semua sistem akan mengaktifkan motor pengatur masukkan gabah, 

fan, ayakan, dan lampu indikator hijau akan aktif menandakan mesin 

dalam keadaan beroperasi. 

4. Setelah semua gabah keluar dari bak penampung, maka semua sistem akan 

mati setelah 20 detik. 

C. Daftar input dan output Arduino Uno  

Pada perancangan software pemisah gabah otomatis ini penulis mulai 

dengan prinsip kerja dari alat tersebut, pembuatan diagram blok (flowchart) 

berdasarkan prinsip kerja yang telah diuraikan, pembuatan tabel terdaftar 

input dan output. Berikut ini merupakan Tabel nya: 

Tabel 3. Input Arduino Uno 

Nama Alat Fungsinya 

Catu daya Pengubah tegangan AC menjadi DC 

Mikrokontroller Arduino Uno Pemberi sinyal output ke mtor dc dan 

fun. 

Sensor Infrared Mendeteksi benda yang ada pada bak 

penampung. 
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Tabel 4. Output Arduino Uno 

Nama Alat Fungsinya 

Lampu Indikator kuning Indikator Standby 

Lampu Indikator hijau Indikator Run 

Motor DC 24 Penggerak ayakan 

Fun  Sirkulasi udara 

Buzzer  Alarm  

 

D. Prosedur Perancangan Program 

Program yang akan dimasukkan kedalam Arduino Uno berfungsi 

untuk menentukan pembacaan sinyal yang diberikan oleh sensor infrared 

kemudian diteruskan ke mikrocontroler Arduino Uno. 

Perancangan software tugas akhir ini membutuhkan alat dan bahan 

sebagai berikut: 

Tabel 5. Alat dan bahan pada perancangan software 

No Alat dan bahan Spesifikasi Jumlah 

1 Komputer / PC 

Windows 7 

Ultimate 

1 

2 

USB ASP / 

Downloader 

- 1 

3 ARDUINO IDE Versi 1.0.5 1 
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4 

Khazama AVR 

Programer 

Tahun 2009 1 

 

Perangkat lunak yang digunakan untuk pembuatan program ini adalah 

Arduino IDE, yaitu sebuah prangkat lunak yang digunakan untuk 

pemograman mikrokontroler Arduino Uno yang menggunakan bahasa C. 

Adapun prosedur perancangan program alat pemisah gabah otomatis ini yaitu: 

1. Merancang sistem kerja alat 

Dalam tahap ini, terlebih dahulu kita tentukan bagaimana cara kerja dari 

alat yang akan kita buat. 

2. Menentukan Input dan Output 

Pada tahap ini, semua bentuk perangkat masukkan dan keluaran eksternal 

yang akan dihubungkan ke Arduino Uno harus ditentukan. 

3. Pemograman 

Tahap untuk menulis program Arduino Uno dengan menggunakan 

software Arduino IDE. 

4. Menjelaskan sistem 

Pada tahap ini, jika semua program telah selesai dibuat dan selesai dengan 

prinsip kerja alat, maka program dapat di upload ke mikrokontroler 

Arduino Uno. 
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E. Diagram Alir ( Flowchart) 

Diagram alir (flowchart) pada proyek akhir ini merupakan logika atau 

urutan instruksi program dalam suatu diagram. Flowchart dari perancangan 

alat ini diperlihatkan pada gambar 11. 
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Gambar 7. Flowchart perancangan alat 

START 

SENSOR 

INFRARED ON 

MOTOR     1     ON 

MOTOR     2     ON 

FAN                   ON 

 

MOTOR     1     ON 

BUZER             OFF 

DELAY  1 detik 

SENSOR 

INFRARED OFF 

STOP 

MENDETEKSI 

GABAH 

 

INISIALISASI  

DATA I/O 

MOTOR     1     OFF 

MOTOR     2     OFF 

FAN                   OFF 

BUZER = OFF 

DELAY  5 detik 

 A 

 A 

MOTOR     1     OFF 

MOTOR     2       ON 

FAN                   ON 

BUZER             OFF 

DELAY  1 detik 

MOTOR     1     OFF 

MOTOR     2      ON 

BUZER             OFF 

 

DELAY  0,2 detik 

MOTOR     1     OFF 

MOTOR     2      ON 

BUZER             OFF 

 

DELAY 

MOTOR     1     OFF 

MOTOR     2     OFF 

FAN                   OFF 
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  Program ini diawali dengan pemberian sumber pada Arduino Uno 

yang berarti rangkaian kontrol diaktifkan. Penjelasan flowchart sistem 

pengontrolan alat pemisahan gabah otomatis berikut: 

a. Deklarasi dan Inisialisasi  

Variabel adalah suatu simbol dalam pemograman yang berfungsi 

untuk mewakili suatu nilai atau menyimpan nilai tertentu yang bersifat 

dinamis, dapat berubah-ubah selama program dijalankan. Deklarasi variabel 

bertujuan agar compiler dapat mengenalinya, sedangkan inisialisasi variabel 

bertujuan untuk memberikan nilai pada variabel. 

b. Tekan tombol start  

Tahap ini sistem kontrol akan diaktifkan berdasarkan penekanan 

tombol pada alat pemberian input dengan menekan tombol start pada alat, 

maka Arduino Uno akan membaca data input kemudian akan mengaktifkan 

sistem kerja Arduino Uno. Arduino Uno akan mengaktifkan motor DC 12 V, 

kemudian fan, dan lampu indikator hijau akan aktif menandakan mesin dalam 

keadaan beroperasi. 

c. Pembacaan sensor Infrared  

Setelah gabah dimasukkan, maka sensor Infrared akan aktif. Sensor 

Infrared pada bagiaan ini berfungsi untuk mendeteksi dan mengatur posisi 

pintu keluarnya gabah. Ketika sensor tersebut mendeteksi benda, maka motor 

12 VDC akan on, begitu juga dengan fan juga akan aktif. Motor ini akan 
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kembali ketempat semula setelah timer 20 S. Lalu buzzer akan aktif selama 5 

detik yang menandakan proses pemisah gabah sudah selesai dan lampu 

indikator merah akan menyala. 

d. Tekan tombol stop 

Setelah semua gabah keluar dari silinder, maka semua sistem akan 

mati dan tekan tombol stop untuk menghentikan proses kerja. 
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BAB IV  

ANALISA DAN PENGUJIAN PROGRAM  

Dalam proyek akhir ini,  software Arduino IDE merupakan software compiler 

yang digunakan untuk memprogram Arduino UNO R3 yang didalamnya terdapat 

ATmega 328P dengan menggunakan bahasa C. Bahasa pemograman dibuat pada 

halaman utama Arduino IDE. Pengujian software Arduino bertujuan untuk 

membuat program dan mengupload program ke dalam rangkaian Arduino Uno. 

Sebelum program dibuat maka ada tata cara untuk memulai langkah 

pemogramannya sebagai berikutnya: 

A. Analisa Program 

Program analisa dilakukan untuk mendapatkan kesesuaian antara prangkat 

keras yang sudah diuji coba dengan prangkat lunak yang telah diprogram ke 

dalam mikrokontroler Arduino Uno. Penulisan listing program menggunakan 

software Arduino IDE. Pembahasan analisa program pada mikrokontroler 

dijelaskan sebagai berikut ini. 

1. Inisialisasi Pin 

Berikut ini merupakan pin yang digunakan pada mikrokontroler atmega 

328 arduino uno. 
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Gambar 8. Inisialisasi pin 

Pada program inisialisasi di atas pin yang digunakan yaitu : pin 2 

digunakan untuk mengontrol motor a, pin 3 digunakan untuk mengontrol 

motor b, pin 5 digunakan untuk mengontrol motor bb, pin A2 digunakan 

untuk mengontrol buzzer, pin A3 digunakan untuk mengontrol kipas, pin 

A4 digunakan untuk mengontrol lampu hijau, pin A0 digunakan untuk 

mengontrol sensor, pin 0 untuk nilai sensor, pin 8 diunakan untuk cont 

tombol dan int s_tombol, pin 0 kondisi awal.  

2. Konfigurasi Program  

Konfigurasi merupakan tahap awal dari pemograman diawali dengan 

konfigurasi berkas pustaka untuk Atmega328. Berikut sketch 

pemogramnya: 
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Gambar 9. Konfigurasi program input dan output  

Program di atas merupakan sketch yang digunakan untuk menset pin yang 

digunakan sebagai input dan output pada rangkaian Arduino Uno. 

 

Gambar 10. Konfigurasi program high dan low 
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pada sketch diatas merupakan program yang akan dijalankan hanya ketika 

program Arduino dijalankan dengan kondisi awal output atau keluaran 

yang dipakai pada program. Pada baris pertama dari fungsi ini yaitu 

digitalWrite(lampu_merah,High), dimana pin logika A5 logika yang 

diberikan yaitu 1 (High) artinya pada kondisi awal lampu_merah dalam 

kondisi diam, berikut digitalWrite(kipas,Low), logika program yang 

dituliskan yaitu 0 (Low) pada pin A3, sehingga kipas dalam keadaan diam, 

digitalWrite(motora,Low), logika program yang dituliskan yaitu 0 (Low) 

pada pin 2, sehingga motor A juga dalam keadaan diam, 

digitalWrite(motorb,Low), logika program yang dituliskan yaitu 0 (Low) 

pada pin 3, sehingga motor B juga dalam keadaan diam, 

digitalWrite(motorbb,Low), logika program yang dituliskan yaitu 0 (Low) 

pada pin 5, sehingga motor BB juga dalam keadaan diam.  

3. Program Pendeteksi Padi Aktif 

Dibawah ini merupakan program kondisi pemutaran padi aktif. 

 

Gambar 11. Program pendeteksi padi 
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Program di atas merupakan program dalam posisi pemutar padi aktif yang 

dibaca oleh sensor infrared baris pertama dari fungsi diatas if 

(nilai_sensor) > 500) { adalah nilai ADC (Analog to Digital Converter) 

yaitu nilai arus yang dilewati oleh sensor. Nilai 500 adalah besar 

gelombang yang dihasilkan, jika nilai kurang dari 500 maka hasil 

gelombang akan kecil, sehingga pembacaan sensor akan kurang baik. Pada 

fungsi digitalWrite(Lampu_Merah, Low); artinya tulisan logika  0 (Low) 

pada pin A5 dengan kondisi lampu merah dalam keadaan tidak menyala. 

digitalWrite(lampu_hijau, HIGH); artinya tulisan logika  1 (High) pada 

pin A4 yaitu dengan kondisi lampu hijau menyala. Berikutnya  

digitalWrite(kipas, HIGH); dan  digitalWrite(buzer, HIGH); artinya 

tulisan logika 1 (High) pada pin A3 dan A2, dengan demikian kipas dan 

buzer dalam keadaan menyala, kemudian delay (1000) dan 

digitalWrite(buzer, LOW); artinya tulisan logikan 0 (Low) pada pin A2 

dengan keadaan tidak menyala. Kemudian delay (5000) dan kembali pada 

digitalWrite(motora, HIGH); artinya tulisan logika 1 (High) pada pin 2 

dengan kondisi motora menyala. Berikutnya digitalWrite(buzer, 

LOW);artinya tulisan logika 0 (Low) pada pin A2 dengan kondisi buzer 

tidak menyala. 
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4. Program Kondisi Ayakan Aktif  

Berikut ini adalah program kondisi ayakan : 

 

Gambar 12. Program kondisi ayakan 

kondisi ayakan ini diikuti dengan fungsi if (analogRead(sensor) < 400) {  

adalah nilai Adc yaitu nilai arus yang bisa dilewati oleh sensor. Nilai 400 

adc yaitu rentang pembacaan nilai adc.  Jika sensor tertutup oleh padi 

maka kipas, dan motor BB dalam kondisi menyala dan motor A, motor B 

dan buzer dalam kondisi tidak menyala. Setelah itu delay (200), ayakan 

selanjutnya menyalakan motor B. Kemudian delay (200), motor BB dalam 
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kondisi menyala dan buzer, motor A dan motor B dalam kondisi tidak 

menyala begitu selanjutnya proses pengayakan padi sampai padi habis. 

5. Program Kondisi alat berhenti 

Berikut ini proses dari program kondisi alat berhenti : 

 

Gambar 13. Program  kondisi alat berhenti 

Fungsi void berhenti () adalah berfungsi untuk memberhentikan kerja alat.  

Dimana padi yang ada pada bak penampung dan ayakan telah masuk dalam 

bak penampung akhir. kemudian lampu indikator merah akan aktif dan motor 

B dan motor BB dalam kondisi standby. 

B. Penjelasan Program secara keseluruhan 

1. Inisialisasi pada program ini terhubung pada kaki-kaki arduino uno. Motor 

a, motor b, motor bb, terhubung pada kaki 2,3, dan 5. Sedangkan 

inisialisasi buzer, kipas, lampu hijau, lampu merah dan int sensor 

terhubung pada kaki A2, A3, A4, A5 dan A0. Inisialisasi nilai sensor dan 

constan inisialisasi  tombol terhubung pada kaki 0 dan 8. Motor a adalah 



40 
 

 
 

motor pengatur masukan padi, motor bb adalah motor kontrol ayakan, 

sedangkan motor b adalah motor penggerak ayakan. 

int motora = 2; 

int motorb = 3; 

int motorbb = 5; 

int buzer  = A2; 

int kipas = A3; 

int lampu_hijau = A4; 

int lampu_merah = A5;  

int sensor = A0; 

int nilai_sensor = 0; 

const int tombol = 8; 

int s_tombol = 0; 

2. Pada bagian dibawah ini merupakan program yang akan dibuat untuk 

mengetahui output dan input mana saja yang akan digunakan pada pin-pin 

rangkaian arduino uno.  

 

void setup() { 

  pinMode(buzer, OUTPUT); 

  pinMode(kipas, OUTPUT); 

  pinMode(lampu_hijau, OUTPUT); 

  pinMode(lampu_merah, OUTPUT); 

  pinMode(sensor, INPUT); 
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  pinMode(tombol, INPUT_PULLUP); 

  pinMode(motora, OUTPUT); 

  pinMode(motorb, OUTPUT); 

  pinMode(motorbb, OUTPUT); 

}  

3. kode sensor akan dibaca oleh Arduino uno. Kondisi awal pada output yang 

dipakai pada program apabila lampu merah menunjukan kondisi hidup 

maka, kipas, motor pengatur masukan padi (motor a), motor pengontrol 

ayakan (motor bb) dan motor pengontrol ayakan (motor b) akan mati. 

void loop() { 

atas: 

  nilai_sensor = analogRead(sensor); 

  s_tombol = digitalRead(tombol); 

  digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

  digitalWrite(kipas, LOW); 

  digitalWrite(motora, LOW); 

  digitalWrite(motorb, LOW); 

  digitalWrite(motorbb, LOW); 

4. Jika arus listrik yang dilewati sensor besar dari 500 mA, maka lampu 

merah akan mati dan lampu hijau, kipas dan buzer akan hidup. Setelah 

delay selama 1 detik buzer akan mati. 

if (nilai_sensor > 500) { 

    digitalWrite(lampu_merah, LOW); 
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    digitalWrite(lampu_hijau, HIGH); 

    digitalWrite(kipas, HIGH); 

    digitalWrite(buzer, HIGH); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(buzer, LOW); 

5. Delay selama 5 detik. Selanjutnya pengulangan pada motor a pengontrol 

masukan padi akan hidup dan buzer akan mati. 

delay(5000); 

    while (1) { 

      digitalWrite(motora, HIGH); 

      digitalWrite(buzer, LOW); 

6. jika arus listrik yang dilewati sensor kurang dari 400 mA, maka motor 

pengatur masukan padi, buzer, motor penggerak ayakan akan mati 

sedangkan kipas dan motor pengontrol ayakan akan hidup. Delay selama 

0,2 ditik, selanjutnya buzer, motor a pengatur masukan padi, dan motor bb  

pengontrol ayakan akan mati dan motor b penggerak ayakan akan hidup. 

 

if (analogRead(sensor) < 400) { 

 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(kipas, HIGH); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 
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        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

7. Setelah itu delay selama 0,2 detik kemudian buzer, motor a pengatur 

masukan padi dan motor b penggerak ayakan akan mati dan motor bb 

pengontrol ayakan akan hidup. Delay selama 0,2 detik, maka buzer, motor 

a pengatur masukan padi, motor bb pengontrol ayakan akan mati dan 

motor b penggerak ayakan akan hidup berikut selanjutnya. 

delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 
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8. Sebaliknya jika lampu merah dalam keadaan hidup maka, kipas, lampu 

hijau, motor a pengatur masukan padi, motor b penggerak ayakan dan 

motor bb pengontrol ayakan dalam keadaan mati. 

else { 

    digitalWrite(kipas, LOW); 

    digitalWrite(motora, LOW); 

    digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

    digitalWrite(lampu_hijau, LOW); 

    digitalWrite(motorb, LOW); 

    digitalWrite(motorbb, LOW); 

  }  

9. Kondisi pada motor bawah atau pada motor ayakan apabila motor b 

penggerak ayakan mati maka motor bb pengontrol ayakan akan hidup. 

Setelah itu delay selama 0,2 detik kondisi motor b penggerak ayakan akan 

hidup dan motor bb pengontrol ayakan akan mati. 

void motor_bawah() { 

  digitalWrite(motorb, LOW); 

  digitalWrite(motorbb, HIGH); 

  delay(200); 

  digitalWrite(motorb, HIGH); 

  digitalWrite(motorbb, LOW); 

10. Keadaan program saat berhenti yaitu apabila lampu merah hidup dan 

motor b penggerak ayakan dan motor bb pengontrol ayakan keadaan hidup 
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dalam keadaan stanby maka, kipas, motor a pengatur masukan padi dan 

lampu hijau akan menunjukan keadaan mati atau stanby. 

void baranti() { 

  digitalWrite(kipas, LOW); 

  digitalWrite(motora, LOW); 

  digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

  digitalWrite(lampu_hijau, LOW); 

  digitalWrite(motorb, HIGH); 

  digitalWrite(motorbb, HIGH); 

}  

C. Pengujian Program Arduino IDE (Integrated Development Environment) 

Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui apakah secara aplikasi 

program Arduino IDE (Integrated Development Environment) yang akan di 

upload ke Arduino sudah benar atau perlu adanya perbaikan.  

Pengujian ini dilakukan dengan cara Verify/Compile maka akan terlihat 

seperti Gambar 14. 
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Gambar 14. Proses Compile Selesai 

Setelah proses compile berjalan dengan baik langkah selanjutnya 

adalah melakukan upload program dengan cara menghubungkan Arduino 

ke komputer menggunakan kabel USB, lalu klik upload para program IDE 

Arduino. Namun sebelum melakukan upload program, kita harus melakukan 

pengecekan port berapa yang digunakan oleh Arduino Uno dengan cara 

Start/My Computer/Properties/Hardware/DeviceManager/ports(COM& LPT), 

kemudian lakukan penyesuaian pada Serial port di IDE Arduino. Setelah itu 

baru bisa dilakukan proses upload program. Bila proses upload berhasil maka 

akan terlihat seperti pada Gambar 15. 
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Gambar 15. Proses Upload Selesai 

Setelah proses Upload selesai maka dilakukan pengetesan keluaran 

dari serial monitor yang merupakan hasil pengiriman data karakter dengan 

text ñPemisah Gabah Otomatisò. Lakukan pengecekan di menu Tools 

kemudian pilih Serial Monitor. 

D. Prosedur Mengaktifkan Alat 

Prosedur pengujian alat bertujuan untuk mengetahui tentang kerja keseluruhan 

dari alat. Untuk melakukan pengujian alat, terlebih dahulu dilakukan prosedur 

untuk mengaktifkan alat, berikut langkah-langkahnya: 

1. Sambungkan alat ke sumber 220VAC. 

2. Tekan saklar ON untuk menjalankan rangkaian. 

3. Masukan gabah dalam bak penampung kemudian tunggu sensor 

mendeteksi gabah, kemudian tunggu gabah habis dalam bak penampung. 



48 
 

 
 

4. Setelah semua proses pembersihan gabah selesai, matikan saklar dan 

lepaskan sambungan kabel alat dari sumber 220 VAC. 

E. Pengujian Alat Secara Keseluruhan 

Hasil pengujian alat pemisah gabah otomatis berbasis Arduino uno. 

Tabel 6. Hasil pengujian pemisah gabah otomatis berbasis  

Arduino uno. 

INPUT OUTPUT 

KETERANGAN  

Infrared 

Motor 

I  

Motor 

II  
Fan 

Indikator 

Standby 

Indikator 

RUN 

Hidup 

(Belum 

mendeteksi 

padi) 

Mati  Mati  Mati  Hidup Mati  Berada pada 

kondisi dimana 

sistem dalam 

keadaan standby 

atau siap untuk di 

operasikan. 

Hidup 

(Mendeteksi 

adanya 

padi) 

Hidup  Hidup Hidup Mati  Hidup Kondisi dimana 

sistem sedang 

melakukan proses 

pembersihan yang 

ditandai oleh 

indikator on 

(Aktif)  

Hidup 

(tidak 

mendeteksi 

adanya padi 

atau bak 

penampung 

Hidup 

(20 s) 

Hidup Hidup Mati  Hidup Kondisi dimana 

infared tidak 

mendeteksi adanya 

padi lagi atau bak 

penampung awal 

pada kondisi 
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dalam 

keadaan 

kosong) 

kosong, dan 

memerintahkan 

pada Arduino uno 

untuk mendelay 

offnya motor 

selama 20 detik 

Hidup 

(Mendeteksi 

adanya 

padi) 

Mati  Mati  Mati  Hidup  Mati  Kondisi dimana 

infrared tidak 

mendeteksi adanya 

padi lagi dan delay 

timer pada 

Arduino Uno telah 

selesai, dan semua 

kembali kepada 

keadaan awal, serta 

sistem kembali 

pada posisi 

standby. 

Berdasarkan hasil pengujian disimpulkan kondisi infrared tanpa 

mendeteksi padi, maka kondisi motor I, motor II, fan, indikator run dalam 

kondisi mati dan indikator standby akan hidup. Kondisi sensor infrared 

mendeteksi adanya padi, maka kondisi motor I, motor II, fan, indikator run 

akan hidup dan indikator standby akan mati. Sedangkan infrared tidak lagi 

mendeteksi adanya padi, maka kondisi alat akan kembali pada keadaan awal, 

serta sistem kembali pada posisi standby. 
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BAB V 

PENUTUP 

A. KESIMPULAN  

Pada pembuatan proyek akhir ini menyimpulkan bahwa hasil pengujian 

dan pembahasan alat pemisah gabah otomatis berbasis arduino uno ini dapat 

diambil kesimpulannya sebagai bertikut: 

1. Penulis telah berhasil merancang dan membuat program alat pemisah 

gabah otomatis berbasis arduino uno. 

2. Hasil pengujian alat pemisah gabah otomatis ini telah mampu 

menghasilkan gabah bersih yang tidak tercampur dengan padi kosong dan 

potongan batang padi. 

3. Alat pemisah gabah otomatis ini dapat mempermudah dan mempercepat 

proses pembersihan gabah. 

B. SARAN 

Dari hasil proyek akhir ini masih terdapat beberapa kekurangan dan 

dimungkinkan untuk dikembangkan lebih lanjut, maka untuk kedepannya 

penulis memberikan saran: 

1. Alat ini akan tetap bekerja jika sensor infrared membaca adanya benda 

yang memutus sensor, sehingga jika ada benda yang memutus sensor 

maka benda tersebut akan mengaktifkan alat. 

2. Pemasangan sensor yang terlalu keatas dirasa kurang efisien, sehingga 

menyisakan gabah pada bak penampung. Akan lebih akurat jika gabah 
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ditumpuk pada bagian sensor, diharapkan sensor dapat terputuskan oleh 

sisa tumpukan gabah. 

3. Penyetelan dudukan pengatur masukan gabah harus teliti dalam 

menentukan presisinya. Agar gabah yang jatuh bisa merata. 

4. Dalam pembuatan bak penampung lubang jatuh gabah harus diatur untuk 

disesuaikan dengan ayakan. 

5. Dalam pembuatan ayakan harus diperhitungkan kemiringan yang 

dibutuhkan secara kecepatannya. 
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Listing Program secara keseluruhan Alat Pemisah Gabah 

Otomatis 

Program keseluruhan alat pemisah gabah otomatis : 

int motora = 2; 

int motorb = 3; 

int motorbb = 5; 

int buzer  = A2; 

int kipas = A3; 

int lampu_hijau = A4; 

int lampu_merah = A5; 

int sensor = A0; 

int nilai_sensor = 0; 

const int tombol = 8; 

int s_tombol = 0; 

 

void setup() { 

  pinMode(buzer, OUTPUT); 

  pinMode(kipas, OUTPUT); 

  pinMode(lampu_hijau, OUTPUT); 

  pinMode(lampu_merah, OUTPUT); 

  pinMode(sensor, INPUT); 

  pinMode(tombol, INPUT_PULLUP); 
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  pinMode(motora, OUTPUT); 

  pinMode(motorb, OUTPUT); 

  pinMode(motorbb, OUTPUT); 

}  

 

void loop() { 

atas: 

  nilai_sensor = analogRead(sensor); 

  s_tombol = digitalRead(tombol); 

  digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

  digitalWrite(kipas, LOW); 

  digitalWrite(motora, LOW); 

  digitalWrite(motorb, LOW); 

  digitalWrite(motorbb, LOW); 

 

  if (nilai_sensor > 500) { 

    digitalWrite(lampu_merah, LOW); 

    digitalWrite(lampu_hijau, HIGH); 

    digitalWrite(kipas, HIGH); 

    digitalWrite(buzer, HIGH); 

    delay(1000); 

    digitalWrite(buzer, LOW); 

    delay(5000); 
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    while (1) { 

      digitalWrite(motora, HIGH); 

      digitalWrite(buzer, LOW); 

      motor_bawah(); 

      if (analogRead(sensor) < 400) { 

 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(kipas, HIGH); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 
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        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 
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        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 

        digitalWrite(motorb, HIGH); 

        digitalWrite(motorbb, LOW); 

        delay(200); 

        digitalWrite(buzer, LOW); 

        digitalWrite(motora, LOW); 
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        digitalWrite(motorb, LOW); 

        digitalWrite(motorbb, HIGH); 

        delay(200); 

        goto atas; 

      }  

    }  

  }  

  else { 

    digitalWrite(kipas, LOW); 

    digitalWrite(motora, LOW); 

    digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

    digitalWrite(lampu_hijau, LOW); 

    digitalWrite(motorb, LOW); 

    digitalWrite(motorbb, LOW); 

  }  

 

}  

void motor_bawah() { 

  digitalWrite(motorb, LOW); 

  digitalWrite(motorbb, HIGH); 

  delay(200); 

  digitalWrite(motorb, HIGH); 

  digitalWrite(motorbb, LOW); 
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  delay(200); 

}  

void berhenti() {  

  digitalWrite(kipas, LOW); 

  digitalWrite(motora, LOW); 

  digitalWrite(lampu_merah, HIGH); 

  digitalWrite(lampu_hijau, LOW); 

  digitalWrite(motorb, HIGH); 

  digitalWrite(motorbb, HIGH); 

}  
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The Arduino Uno is a microcontroller board based on the ATmega328 ( 

datasheet). It has 14 digital input/output pins (of which 6 can be used as PWM 

outputs), 6 analog inputs, a 16 MHz crystal oscillator, a USB connection, a power 

jack, an ICSP header, and a reset button. It contains everything needed to support 

the microcontroller; simply connect it to a computer with a USB cable or power it 

with a AC-to-DC adapter or battery to get started. The Uno differs from all 

preceding boards in that it does not use the FTDI USB-to-serial driver chip. 

Instead, it features the Atmega8U2 programmed as a USB-to-serial converter. 

"Uno" means one in Italian and is named to mark the upcoming release of Arduino 

1.0. The Uno and version 1.0 will be the reference versions of Arduno, moving 

forward. The Uno is the latest in a series of USB Arduino boards, and the 

reference model for the Arduino platform; for a comparison with previous versions, 

see the index of Arduino boards. 

http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc8161.pdf
http://arduino.cc/en/Main/Boards
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EAGLE files: arduino -duemilanove -uno -design.zip  Schematic: arduino -uno -schematic.pdf  

 

 

Microcontroller 

Operating Voltage  
Input Voltage (recommended) 

Input Voltage (limits)  
Digital I/O Pins 

Analog Input Pins  
DC Current per I/O Pin 

DC Current for 3.3V Pin 
 
Flash Memory 
 
SRAM  
EEPROM 

Clock Speed 

 
 
 
ATmega328  
5V  
7-12V  
6-20V  
14 (of which 6 provide PWM output)  
6  
40 mA  
50 mA  
32 KB of which 0.5 KB used by 

bootloader  
2 KB  
1 KB  
16 MHz 
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The Arduino Uno can be powered via the USB connection or with an external power supply. The 

power source is selected automatically. 

External (non-USB) power can come either from an AC-to-DC adapter (wall- wart) or battery. 

The adapter can be connected by plugging a 2.1mm center-positive plug into the board's 

power jack. Leads from a battery can be inserted in the Gnd and Vin pin headers of the 

POWER connector. 

The board can operate on an external supply of 6 to 20 volts. If supplied with less than 7V, 

however, the 5V pin may supply less than five volts and the board may be unstable. If using 

more than 12V, the voltage regulator may overheat and damage the board. The recommended 

range is 7 to 12 volts. 

The power pins are as follows: 

¶ VIN. The input voltage to the Arduino board when it's using an external power source (as 
opposed to 5 volts from the USB connection or other regulated power source). You can supply 
voltage through this pin, or, if supplying voltage via the power jack, access it through this pin. 

¶ 5V. The regulated power supply used to power the microcontroller and other components on 
the board. This can come either from VIN via an on-board regulator, or be supplied by USB or 
another regulated 5V supply. 

¶ 3V3. A 3.3 volt supply generated by the on-board regulator. Maximum current draw is 50 mA. 
· GND. Ground pins. 

 

The Atmega328 has 32 KB of flash memory for storing code (of which 0,5 KB is used for the 

bootloader); It has also 2 KB of SRAM and 1 KB of EEPROM (which can be read and written with 

the EEPROM library). 
 
 
Each of the 14 digital pins on the Uno can be used as an input or output, using pinMode(), 

digitalWrite(), and digitalRead() functions. They operate at 5 volts. Each pin can provide or receive 

a maximum of 40 mA and has an internal pull-up resistor (disconnected by default) of 20-50 

kOhms. In addition, some pins have specialized functions: 

 

¶ Serial: 0 (RX) and 1 (TX). Used to receive (RX) and transmit (TX) TTL serial data. TThese 
pins are connected to the corresponding pins of the ATmega8U2 USB-to-TTL Serial chip . 

· External Interrupts: 2 and 3. These pins can be configured to trigger an interrupt on a low 
value, a rising or falling edge, or a change in value. See the attachInterrupt() function for 
details. 

· PWM: 3, 5, 6, 9, 10, and 11. Provide 8-bit PWM output with the analogWrite() function.  

¶ SPI: 10 (SS), 11 (MOSI), 12 (MISO), 13 (SCK). These pins support SPI communication, 

which, although provided by the underlying hardware, is not currently included in the 

Arduino language. 

¶ LED: 13. There is a built-in LED connected to digital pin 13. When the pin is HIGH value, 

the LED is on, when the pin is LOW, it's off. 

 

 

 

http://www.arduino.cc/en/Reference/EEPROM
http://arduino.cc/en/Reference/PinMode
http://arduino.cc/en/Reference/DigitalWrite
http://arduino.cc/en/Reference/DigitalRead
http://arduino.cc/en/Reference/AttachInterrupt
http://arduino.cc/en/Reference/AnalogWrite
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The Uno has 6 analog inputs, each of which provide 10 bits of resolution (i.e. 1024 different 

values). By default they measure from ground to 5 volts, though is it possible to change the upper 

end of their range using the AREF pin and the analogReference() function. Additionally, some pins 

have specialized functionality: 

· I2C: 4 (SDA) and 5 (SCL). Support I2C (TWI) communication using the 

Wire library. There are a couple of other pins on the board: 

· AREF. Reference voltage for the analog inputs. Used with analogReference(). 

¶ Reset. Bring this line LOW to reset the microcontroller. Typically used to add a reset button 

to shields which block the one on the board. 
 

See also the mapping between Arduino pins and Atmega328 ports. 

 

The Arduino Uno has a number of facilities for communicating with a computer, another Arduino, or other 

microcontrollers. The ATmega328 provides UART TTL (5V) serial communication, which is available on digital 

pins 0 (RX) and 1 (TX). An ATmega8U2 on the board channels this serial communication over USB and 

appears as a virtual com port to software on the computer. The '8U2 firmware uses the standard USB COM 

drivers, and no external driver is needed. However, on Windows, an *.inf file is required.. 

The Arduino software includes a serial monitor which allows simple textual data to be sent to and 

from the Arduino board. The RX and TX LEDs on the board will flash when data is being 

transmitted via the USB-to-serial chip and USB connection to the computer (but not for serial 

communication on pins 0 and 1). 

A SoftwareSerial library allows for serial communication on any of the Uno's digital pins. 

The ATmega328 also support I2C (TWI) and SPI communication. The Arduino software includes a 

Wire library to simplify use of the I2C bus; see the documentation for details. To use the SPI 

communication, please see the ATmega328 datasheet. 

 

The Arduino Uno can be programmed with the Arduino software (download). Select "Arduino Uno 

w/ ATmega328" from the Tools > Board menu (according to the microcontroller on your board). 

For details, see the reference and tutorials. 

The ATmega328 on the Arduino Uno comes preburned with a bootloader that allows you to upload 

new code to it without the use of an external hardware programmer. It communicates using the 

original STK500 protocol (reference, C header files). 

You can also bypass the bootloader and program the microcontroller through the ICSP (In-Circuit 

Serial Programming) header; see these instructions for details. 

The ATmega8U2 firmware source code is available . The ATmega8U2 is loaded with a DFU 

bootloader, which can be activated by connecting the solder jumper on the back of the board (near 

the map of Italy) and then resetting the 8U2. You can then use Atmel's FLIP software (Windows) or 

the DFU programmer (Mac OS X and Linux) to load a new firmware. Or you can use the ISP 

header with an external programmer (overwriting the DFU bootloader). 

http://arduino.cc/en/Reference/AnalogReference
http://arduino.cc/en/Reference/Wire
http://arduino.cc/en/Reference/AnalogReference
http://arduino.cc/en/Hacking/PinMapping168
http://www.arduino.cc/en/Reference/SoftwareSerial
http://arduino.cc/en/Reference/Wire
http://arduino.cc/en/Main/Software
http://arduino.cc/en/Reference/HomePage
http://arduino.cc/en/Tutorial/HomePage
http://arduino.cc/en/Tutorial/Bootloader
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/doc2525.pdf
http://www.atmel.com/dyn/resources/prod_documents/avr061.zip
http://dev.arduino.cc/wiki/uno/Hacking/Programmer
http://www.atmel.com/dyn/products/tools_card.asp?tool_id=3886
http://dfu-programmer.sourceforge.net/
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Rather than requiring a physical press of the reset button before an upload, the Arduino Uno is 

designed in a way that allows it to be reset by software running on a connected computer. One of 

the hardware flow control lines (DTR) of the ATmega8U2 is connected to the reset line of the 

ATmega328 via a 100 nanofarad capacitor. When this line is asserted (taken low), the reset line 

drops long enough to reset the chip. The Arduino software uses this capability to allow you to 

upload code by simply pressing the upload button in the Arduino environment. This means that the 

bootloader can have a shorter timeout, as the lowering of DTR can be well-coordinated with the 

start of the upload. 

This setup has other implications. When the Uno is connected to either a computer running Mac 

OS X or Linux, it resets each time a connection is made to it from software (via USB). For the 

following half-second or so, the bootloader is running on the Uno. While it is programmed to ignore 

malformed data (i.e. anything besides an upload of new code), it will intercept the first few bytes of 

data sent to the board after a connection is opened. If a sketch running on the board receives one-

time configuration or other data when it first starts, make sure that the software with which it 

communicates waits a second after opening the connection and before sending this data. 

The Uno contains a trace that can be cut to disable the auto-reset. The pads on either side of the 

trace can be soldered together to re-enable it. It's labeled "RESET-EN". You may also be able to 

disable the auto-reset by connecting a 110 ohm resistor from 5V to the reset line; see this forum 

thread for details. 

 

The Arduino Uno has a resettable polyfuse that protects your computer's USB ports from shorts 

and overcurrent. Although most computers provide their own internal protection, the fuse provides 

an extra layer of protection. If more than 500 mA is applied to the USB port, the fuse will 

automatically break the connection until the short or overload is removed. 

 

The maximum length and width of the Uno PCB are 2.7 and 2.1 inches respectively, with the USB 

connector and power jack extending beyond the former dimension. Three screw holes allow the 

board to be attached to a surface or case. Note that the distance between digital pins 7 and 8 is 

160 mil (0.16"), not an even multiple of the 100 mil spacing of the other pins. 

http://www.arduino.cc/cgi-bin/yabb2/YaBB.pl?num=1213719666/all
http://www.arduino.cc/cgi-bin/yabb2/YaBB.pl?num=1213719666/all
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Arduino can sense the environment by receiving input from a variety of sensors and can affect its 

surroundings by controlling lights, motors, and other actuators. The microcontroller on the board is 

programmed using the Arduino programming language (based on Wiring) and the Arduino 

development environment (based on Processing). Arduino projects can be stand-alone or they can 

communicate with software on running on a computer (e.g. Flash, Processing, MaxMSP). 

Arduino is a cross-platoform program. Youôll have to follow different instructions for your personal 

OS. Check on the Arduino site for the latest instructions. http://arduino.cc/en/Guide/HomePage 

 

Once you have downloaded/unzipped the arduino IDE, you can Plug the Arduino to your PC via 
USB cable. 

 

Now youôre actually ready to ñburnò your 

first program on the arduino board. To 

select ñblink ledò, the physical translation 

of the well known programming ñhello 

worldò, select 

File>Sketchbook> 

Arduino-0017>Examples> 

Digital>Blink 

Once you have your skecth 

youôll see something very close 

to the screenshot on the right. 

In Tools>Board select 

Now you have to go to 

Tools>SerialPort 

and select the right serial port, 

the one arduino is attached to. 

http://arduino.cc/en/Reference/HomePage
http://wiring.org.co/
http://www.processing.org/
http://arduino.cc/en/Guide/HomePage
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1. Warranties 

1.1 The producer warrants that its products will conform to the Specifications. This warranty lasts for one (1) years from the 

date of the sale. The producer shall not be liable for any defects that are caused by neglect, misuse or mistreatment by the 

Customer, including improper installation or testing, or for any products that have been altered or modified in any way by a 

Customer. Moreover, The producer shall not be liable for any defects that result from Customer's design, specifications or 

instructions for such products. Testing and other quality control techniques are used to the extent the producer deems 

necessary. 

1.2 If any products fail to conform to the warranty set forth above, the producer's sole liability shall be to replace such 

products. The producer's liability shall be limited to products that are determined by the producer not to conform to such 

warranty. If the producer elects to replace such products, the producer shall have a reasonable time to replacements. 

Replaced products shall be warranted for a new full warranty period. 

1.3 EXCEPT AS SET FORTH ABOVE, PRODUCTS ARE PROVIDED "AS IS" AND "WITH ALL FAULTS." THE PRODUCER 
DISCLAIMS ALL OTHER WARRANTIES, EXPRESS OR IMPLIED, REGARDING PRODUCTS, INCLUDING BUT NOT 
LIMITED TO, ANY IMPLIED WARRANTIES OF MERCHANTABILITY OR FITNESS FOR A PARTICULAR PURPOSE 

1.4 Customer agrees that prior to using any systems that include the producer products, Customer will test such systems and 
the functionality of the products as used in such systems. The producer may provide technical, applications or design advice, 
quality characterization, reliability data or other services. Customer acknowledges and agrees that providing these services shall 
not expand or otherwise alter the producer's warranties, as set forth above, and no additional obligations or liabilities shall arise 
from the producer providing such services. 

1.5 The ArduinoÓ products are not authorized for use in safety-critical applications where a failure of the product would 
reasonably be expected to cause severe personal injury or death. Safety-Critical Applications include, without limitation, life 

support devices and systems, equipment or systems for the operation of nuclear facilities and weapons systems. ArduinoÓ 
products are neither designed nor intended for use in military or aerospace applications or environments and for automotive 

applications or environment. Customer acknowledges and agrees that any such use of ArduinoÓ products which is solely at the 
Customer's risk, and that Customer is solely responsible for compliance with all legal and regulatory requirements in connection 

with such use. 

1.6 Customer acknowledges and agrees that it is solely responsible for compliance with all legal, regulatory and safety-related 

requirements concerning its products and any use of ArduinoÓ products in Customer's applications, notwithstanding any 

applications-related information or support that may be provided by the producer. 

2. Indemnification 

The Customer acknowledges and agrees to defend, indemnify and hold harmless the producer from and against any and all 

third-party losses, damages, liabilities and expenses it incurs to the extent directly caused by: (i) an actual breach by a 

Customer of the representation and warranties made under this terms and conditions or (ii) the gross negligence or willful 

misconduct by the Customer. 

3. Consequential Damages Waiver 

In no event the producer shall be liable to the Customer or any third parties for any special, collateral, indirect, punitive, 

incidental, consequential or exemplary damages in connection with or arising out of the products provided hereunder, 

regardless of whether the producer has been advised of the possibility of such damages. This section will survive the 

termination of the warranty period. 

4. Changes to specifications 

The producer may make changes to specifications and product descriptions at any time, without notice. The Customer 

must not rely on the absence or characteristics of any features or instructions marked "reserved" or "undefined." The 

producer reserves these for future definition and shall have no responsibility whatsoever for conflicts or incompatibilities 

arising from future changes to them. The product information on the Web Site or Materials is subject to change without 

notice. Do not finalize a design with this information. 

 

The producer of Arduino Ó has joined the Impatto Zero® 

policy of LifeGate.it. For each Arduino board produced is 

created / looked after half squared Km of Costa Ricaôs 

forestôs. 
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