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ABSTRAK

Mahmudin Nasution (98816/2009) : Rancang Bangun Mesin Pelipat Acrilik Berbasis
Mikrokontroler Atmega 32.

Pembimbing I : Prof. H. Ganefri, M.Pd, Ph.D
Pembimbing II : Irma Husnaini, ST, MT

Mesin Pelipat acrilik yang ada pada sekarang ini di usaha reklame dan perabot masih
menggunakan tenaga manusia dalam proses pelipatan acrilik. Biasanya hasil dari pelipatan
acrilik tersebut seringkali tidak sesuai dengan sudut kemiringan yang di inginkan. Kelemahan
lain dan kekurangan diantaranya hanya menggunakan Hair Dryer untuk melipat sebuah acrilik
yang suhunya sekitar 45° C dan untuk akrilic yang bisa dibengkokan hanya berukuran 2 mm,
kemiringan yang di inginkan belum akurat dan masih menggunakan tangan dan alat seadanya
untuk membengkokkan acrilik.

Dari kondisi yang ada saat sekarang ini penulis ingin memenuhi kebutuhan dibidang
reklame dengan membuat mesin pelipat acrilik berbasis Atmega32 yang bertujuan untuk
mempermudah pelipatan acrilik, mengepesiensikan waktu pelipatan akrilik, mendapatkan akurasi
kemiringan yang maksimal dan menganalisis kerja mesin pelipat acrilik yang dibuat. Sistem
kerja mesin pelipat acrilik ini adalah sensor infra red yang akan mendeteksi adanya acrylik yang
kan akan dibenkokkan, setelah acrylik terdeteksi oleh sensor infra red maka kawat elemen
pemanas akan aktif, kawat elemen pemanas akan memanaskan acrilik berdasarkan ketebalan
acrilik. Kemudian setelah acrilik dipanaskan berdasarkan waktu yang telah ditentukan maka
motor dc akan berputar melakukan pelipatan acrilik sampai membentuk sudut 90°.

Hasil pelipatan acrilik ketebalan 2 mm membutuhkan waktu 1 menit dengan suhu yang
terdeteksi oleh sensor 68° C, ketebalan 3 mm membutuhkan waktu 3 menit dengan suhu yang
terdeteksi oleh sensor 86° C, dan untuk ketebalan 5 mm membutuhkan waktu 6 menit dengan
suhu yang terdeteksi oleh sensor 110° C. Berdasarkan hasil pengujian terhadap mesin pelipat
acrilik berbasis Mikrokontroler Atmega32 disimpulkan bahwa mesin pelipat acrilik sudah
mampu melipat acrilik yang berukuran 2 mm, 3 mm, 5 mm dalam waktu yang telah ditentukan.

Kata kunci : ATmega 32, Sensor suhu , kawat elemen dan Motor DC
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BAB I
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang
Dalam perkembangan dunia usaha banyak terjadi hambatan terutama
dibidang Reklame dan usaha perabot, dari pengamatan selama ini di dalam
dunia usaha reklame terdapat beberapa salah satunya masalah pelipatan
acriliknya, dimana akrilic yang ingin dilipat tidak sesuai ukuran yang akan di

inginkan.

Mesin Pelipat acrilik yang ada pada sekarang ini di usaha reklame
dan perabot masih menggunakan tenaga manusia dalam proses pelipatan
acrilik. Biasanya hasil dari pelipatan acrilik tersebut seringkali tidak sesuai
dengan sudut kemiringan yang di inginkan. Kelemahan lain dan kekurangan
diantaranya hanya menggunakan Hair Dryer (Pengering rambut) untuk
melipat sebuah acrilik yang suhunya sekitar 40° C dan untuk akrilic yang
bisa dibengkokan hanya berukuran 2 mm, ada juga yang menggunakan
tangan dan alat seadanya untuk membengkokan acrilic tersebut. Banyak
acrilic yang sudah di bengkokkan hasilnya tidak sesuai dengan kemiringan
yang di inginkan dan juga sering terjadi kecelakaan pada tangan pada saat

membengkokkan acrilic tersebut.

Dari Kelemahan sistem yang didapatkan tersebut maka dirancanglah
sebuah mesin pelipat acrilik otomatis dengan memampaatkan teknologi

mikrokontroler, teknologi Mikrokontroler yang cerdas namun cukup praktis



untuk digunakan sebagai sistem pengontrolan. Berdasarkan kelebihan dari
mikrokontroler tersebut penulis mencoba menerapkan teknologi tersebut
dalam mengotomatisasi sebuah mesin pelipat acrilik yang berbasiskan
microkontroler yang dapat membantu industri kecil dalam membangun
sebuah usaha yang dengan penggunaan mesin ini dapat membantu produksi

dari usaha reklame.

Dari kondisi yang ada saat sekarang ini penulis ingin memembantu
mempercepat pekerjaan dibidang reklame serta ingin membantu masalah
yang terjadi di dunia usaha reklame, dengan membuat mesin pelipat acrilik
berbasiskan Mikrokontroler Atmega 32. Alat yang akan dibuat ini akan dapat
membantu mempercepat pekerjaan Industri — Industri kecil dibidang reklame.
Untuk membengkokan acrilik yang berukuran ketebalan 2 mm, 3 mm, 5 mm
membutuhkan suhu 75° C. Mesin ini mengggunakan Motor DC untuk
melakukan pelipatan acrilic dan Sensor Infrared yang mendeteksi adanya
acrilik, dan Kawat elemen (Nikrom) yang akan memembuat acrilik menjadi

panas.

Identifikasi Masalah

1. Alat Pelipat acrilik yang manual menggunakan suhu 40°C .

2. Jenis acrilik yang dibengkokan dengan suhu 40° C hanya 2 mm.

3. Hasil pelipatan acrilik yang dilipatan menggunakan tangan tidak sesuai
dengan yang dilipat.

4. Pelipat acrilik yang manual yang menggunakan tangan memakai Hair

Dryer (Pengering rambut) untuk membengkokan acrilik 2 mm.



C. Batasan Masalah
Dalam perancangan Tugas Akhir ini diperlukannya pembatasan ruang
lingkup untuk menghindari kerancuan dan pembahasan yang meluas dalam

Tugas Akhir ini diantaranya adalah:

1. Mikrokontroler Atmega 32 sebagai pengendali utama dari mesin
pelipat acrilik.

2. Sensor infrared sebagai pendeteksi adanya acrilik yang akan
dilipat.

3. Motor DC sebagai pengatur lengan untuk melipat betuk acrilic
sesuai yang di inginkan.

4. LM35 pendeteksi panas kawat elemen.

5. Trafo 10 Amper sebagai sumber kawat elemen

6. Ketebalan acrilik yang dilipat 2 mm, 3 mm, 5 mm.

7. Ketebalan acrilik yang dilipat maksimal lebarnya 20 cm x 30 cm
dan minimum Scm x 5 cm.

8. Panjang kawat elemen 50 cm.

9. Bahasa Pemograman menggunakan Bascom AVR.

D. Perumusan Masalah
Dengan melihat latar belakang diatas maka dapat dirumuskan

permasalahannya yaitu :

1. Bagaimana merancang dan membuat pengontrolan mesin pelipat acrilik

berbasiskan Mikrokontroler Atemega 32 ?



2. Bagaimana sistem pembengkokan acrilik dapat membentuk sudut yang di
tentukan ?
E. Tujuan
Adapun tujuan yang dicapai dalam perancangan dan pembuatan tugas

akhir ini adalah :

1. Merancang dan membuat mesin pelipat acrilic berbasis
Mikrokontroler ATMEGA 32.
2. Melakukan pengujian dan menganalisa kinerja mesin pelipat acrilic

yang dibuat.

F. Manfaat

Dalam pembuatan tugas akhir ini, terdapat beberapa manpaat antara lain :

1. Membatu industri kecil yang bergerak dibidang reklame untuk
mempercepat proses pekerjaanya melipat acrilik.

2. Meningkatkan inovasi dan pengembangan ilmu pengetahuan dan
teknologi.

3. Membantu mahasiswa lebih memahami dan mengembangkan konsep

perancangan alat.



BAB YV

PENUTUP

A. Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa terhadap Mesin pelipat acrilik berbasis

Mikrokontroler Atmega32, maka dapat disimpulkan sebagai berikut:

1.

Perancangan dan pembuatan Mesin pelipat acrilik berbasis Mikrokontroler Atmega32
dari hasil pengamatan untuk membengkokan sudut acrilik 90° masih belum mencapai
sudut sudut 90° masih terdapat error sudutnya 0,2°-0,4°, sensor infrared dari hasil
pengamatan sudah bekerja dengan baik mendeteksi adanya objek acrilik yang akan
dibengkokan, motor DC dari hasil pengamatan untuk mengangkat tuas pelipat acrilik
terkadang putarannya melambat, sensor LM35 dari hasil pemangamatan terkadang
tidak setabil pembacaannya.

Mesin pelipat acrilik berbasis mikrokontroler Atmega32 telah mampu bekerja melipat
acrilik yang berukuran 2 mm dengan suhu 68° C, untuk acrilik yang berukuran 3 mm
dengan suhu 71° C, dan unutuk acrilik berukuran 5 mm dengan suhu 100° C, hasil
percobaan untuk pengujian acrilik ke 4 sampai ke 6, masih terdapat beberapa error
untuk sudut pelipatannya, untuk acrilik 3 mm terdapat error sudut 0,2° dan untuk 5

mm terdapat error sudut 0,4°.

B. Saran

Penulis menyadari banyaknya kekurangan yang ditemukan dalam pembuatan tugas

akhir ini. Berikut akan dipaparkan beberapa saran-saran yang diharapkan dapat

bermanfaat untuk mengembangkan aplikasi ini diantaranya adalah:

84
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1. Sebaiknya ditambahkan sebuah alat yang bisa mengukur langsung sudut acrilik yang
ditentukan.

2. Sebaiknya Posisi motor DC di perdekat lagi ke depan supaya motor DC tersebut
tidak menjai lambat untuk mengangakat tuas pelipat acrilik tersebut.

3. Untuk Sensor LM35 seharusnya bisa diganti dengan Sensor SHT11 dimana sensor

tersebut akurasinya lebih baik dari pada sensor LM35
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