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ABSTRAK 

 
Green tie wire merupakan kawat pengkat ulir yang dilapisi dengan 

bahan plastik berwarna hijau. Green tie wire dapat digunakan dalam 

berbagai aplikasi, termasuk sebagai komponen pengikat antar bagian pada 

speaker model PC. Proses pemotongan green tie wire secara manual 

memerlukan waktu yang lama dan terbatas dalam pengerjaannya, terlebih 

untuk kebutuhan dalam jumlah yang banyak. Oleh sebab itu, dari 

permasalahan tersebut dibuatlah alat pemotong green tie wire yang dapat 

memotong berdasarkan ukuran panjang yang digerakkan secara otomatis 

dengan kontrol elektronik Arduino Mega 2560 dan sensor infrared. Serta 

memanfaatkan penumatik sebagai sistem pemotongan, sehingga dapat 

membandingkan efektivitas alat yang dikembangkan dengan pemotongan 

manual. Tugas Akhir ini diawali dengan perancangan sistem, meliputi 

analisis kebutuhan perangkat keras dan perangkat lunak, serta 

pengembangan blok diagram dan flowchart untuk memvisualisasikan 

prinsip kerja alat. Pengujian dilakukan pada aspek-aspek penting, 

termasuk pengujian panjang potongan dengan pengaturan delay motor 

stepper, pengujian sensor infrared, serta pengujian sistem pneumatik. 

Hasil pengujian menunjukkan bahwa alat ini memiliki kinerja yang akurat 

dalam mencapai panjang potongan 35 cm dan 38 cm, dengan toleransi 1 

hingga 2 cm. Sensor infrared yang berfungsi dengan baik dalam 

menjalankan sistem terus-menerus, serta sistem pemotongan dengan 

pneumatik yang berjalan sesuai perintah. Namun, masih terdapat 

beberapa error pada mekanisme pisau pemotong. Secara keseluruhan, 

alat pemotong yang dikembangkan bekerja efektif dibandingkan metode 

manual, dengan pengurangan waktu pemotongan sebesar 26,5% untuk 

panjang 35 cm dan 28,6% untuk panjang 38 cm, serta peningkatan 

konsistensi hasil, dan menunjukkan peningkatan efisiensi kerja. 

 

 

 

Kata kunci: green tie wire, pneumatik, arduino mega 2560, motor 

stepper, infrared. 
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ABSTRACT 
 

Green tie wire is a twisted wire coated with green plastic, commonly 

used in various applications, including as a binding component between 

parts in PC speaker models. The manual cutting process of green tie wire 

is time-consuming and limited in efficiency, especially when needed in 

large quantities. To address this issue, a green tie wire cutting tool was 

developed that can automatically cut based on length using electronic 

control with an Arduino Mega 2560 and an infrared sensor. The cutting 

system also utilizes pneumatics, allowing for a comparison of the tool's 

effectiveness against manual cutting. This final project began with system 

design, including the analysis of hardware and software requirements, as 

well as the development of block diagrams and flowcharts to visualize the 

tool's working principles. Testing was conducted on key aspects, 

including the testing of cutting length by adjusting the stepper motor 

delay, testing the infrared sensor, and testing the pneumatic cutting 

system. The results showed that the tool performs accurately in achieving 

cutting lengths of 35 cm and 38 cm, with a tolerance of 1 to 2 cm. The 

infrared sensor functioned well in maintaining continuous operation, and 

the pneumatic cutting system performed as commanded. However, some 

errors were still present in the cutting blade mechanism. Overall, the 

developed cutting tool proved to be more effective than the manual 

method, with a reduction in cutting time by 26.5% for the 35 cm length 

and 28.6% for the 38 cm length, along with improved consistency and 

increased operational efficiency. 

 

 

 

Keywords: Green tie wire, pneumatics, Arduino Mega 2560, stepper 

motor, infrared. 
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