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LAMPIRAN A 
Program Arduino 

 

#include <UTFT.h> 

#include <URTouch.h> 

 

UTFT    myGLCD(ILI9341_16, 38, 39, 40, 41); 

URTouch  myTouch( 6, 5, 4, 3, 2); 

 

#define IR 12 

#define rellay 11 

#define stepp 8 

#define dir 9 

#define en 10 

int count = 0; 

int potong = 11; 

 

extern uint8_t BigFont[]; 

bool sensor; 

long int millisPutar; 

int waktuPutar; 

int waktuPutar38 = 5050;//SETTING WAKTU UNTUK UKURAN 38 

int waktuPutar35 = 4600;//SETTING WAKTU UNTUK UKURAN 35 

int waktuPotong = 500;//SETTING WAKTU PNEUMATIC AKTIF 

int stepperSpeed = 20; 

 

void(* kuReset) (void) = 0; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

 

  pinMode(IR, INPUT); 

  pinMode(rellay, OUTPUT); 

  pinMode(stepp, OUTPUT); 

  pinMode(en, OUTPUT); 

  pinMode(dir, OUTPUT); 

 

  myGLCD.InitLCD(); 

  myGLCD.clrScr(); 
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  myGLCD.setFont(BigFont); 

 

  myTouch.InitTouch(); 

  myTouch.setPrecision(PREC_HI); 

 

  myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 

  myGLCD.fillRect(0, 50, myGLCD.getDisplayXSize() - 1, 55); 

  myGLCD.setColor(0, 255, 0); 

  myGLCD.print("System Pemotong", CENTER, 10); 

  myGLCD.print("Green Tie Wire", CENTER, 25); 

  myGLCD.print("Pilih Ukuran Panjang: ", LEFT, 60); 

  myGLCD.setColor(0, 0, 255); 

  myGLCD.fillRoundRect (35 , 85, 135, 165); 

  myGLCD.setColor(0, 0, 255); 

  myGLCD.fillRoundRect (175 , 85, 275, 165); 

  myGLCD.setColor(0, 200, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect (115 , 180, 195, 210); 

  myGLCD.setColor(200, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect (29 , 180, 109, 210); 

 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRoundRect (35 , 85, 135, 165); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRoundRect (175 , 85, 275, 165); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRoundRect (115 , 180, 195, 210); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRoundRect (29 , 180, 109, 210); 

 

  myGLCD.printNumI(35, 53, 118); 

  myGLCD.print("cm", 83, 118); 

  myGLCD.printNumI(38, 193 , 118); 

  myGLCD.print("cm", 223, 118); 

  myGLCD.print("Start", 116, 188); 

  myGLCD.print("Stop", 40, 188); 

  myGLCD.print("count:", 208, 175); 

  digitalWrite(rellay, HIGH); 

  digitalWrite(en, HIGH); 

  digitalWrite(dir, HIGH); 
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  digitalWrite(stepp, LOW); 

  //  myGLCD.print(String(count), 230, 195); 

} 

 

int x, y, ukuran, delayy; 

bool mulai, stop, jalan; 

void loop() { 

  LCD(); 

  ir(); 

  if (jalan == true)proses(); 

} 

 

void proses() { 

  switch (potong) { 

    case 2: 

      digitalWrite(en, LOW); 

      digitalWrite(dir, HIGH); 

      digitalWrite(stepp, HIGH); 

      delayMicroseconds(stepperSpeed); 

      digitalWrite(stepp, LOW); 

      delayMicroseconds(stepperSpeed); 

      if (millis() - millisPutar > waktuPutar) { 

        delay(100); 

        potong = 3; 

      } 

      break; 

    case 3: 

      //      digitalWrite(en, HIGH); 

      digitalWrite(dir, HIGH); 

      digitalWrite(stepp, LOW); 

      delay(1500); 

      count += 1; 

      myGLCD.print(String(count), 238, 205); 

      millisPutar = millis(); 

      Serial.println(millisPutar); 

      potong = 1; 

      break; 

    case 1: 

      digitalWrite(rellay, LOW); 
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      if (millis() - millisPutar > waktuPotong) { 

        digitalWrite(rellay, HIGH); 

        delay(1000); 

        if (sensor == 0) { 

          potong = 2; 

        } 

        millisPutar = millis(); 

      } 

      break; 

  } 

} 

 

long int irMillis; 

void ir() { 

  if (millis() - irMillis > 200) { 

    sensor = digitalRead(IR); 

    irMillis = millis(); 

  } 

 

} 

 

long int millisLCD; 

void LCD() { 

  if (myTouch.dataAvailable()) 

  { 

    myTouch.read(); 

    x = myTouch.getX(); 

    y = myTouch.getY(); 

    //    Serial.println(String(x) + "\t" + String(y)); 

  } 

  else { 

    x = -1; 

    y = -1; 

  } 

  if ((y >= 85) && (y <= 165)) { 

    if ((x >= 35) && (x <= 135) ) { 

      myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 
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      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

      ukuran = 35; 

      mulai = true; 

    } 

    if ((x >= 175) && (x <= 275) ) { 

      myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

      myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      ukuran = 38; 

      mulai = true; 

    } 

  } 

  if ((y >= 180) && (y <= 210) && (x >= 115) && (x <= 195)) { 

    if (mulai == false) { 

      myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

      delay(250); 

      myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

      delay(250); 

      myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

      delay(250); 

      myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

    } 

    else if (mulai == true) { 

      jalan = true; 

      potong = 1; 

      millisPutar = millis(); 

      if (ukuran == 38)waktuPutar = waktuPutar38; 

      else if (ukuran == 35)waktuPutar = waktuPutar35; 

    } 
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  if ((y >= 180) && (y <= 210) && (x >= 29) && (x <= 109)) { 

    if (jalan == true) { 

      mulai = false; 

      jalan = false; 

      count = 0; 

      digitalWrite(rellay, HIGH); 

      digitalWrite(en, HIGH); 

      digitalWrite(dir, HIGH); 

      digitalWrite(stepp, LOW); 

      myGLCD.print(String(count), 238, 205); 

      myGLCD.setColor(VGA_WHITE); 

      myGLCD.drawRoundRect (35, 85, 135, 165); 

      myGLCD.drawRoundRect (175, 85, 275, 165); 

    } 

  } 

} 
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LAMPIRAN B 
Diagram Waktu Pengujian Setiap Sistem 
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LAMPIRAN C 
Tabel Daftar Bagian Mekanik Alat yang Dibuat 

 

No 

Gambar 
Nama Bagian  Keterangan 

1 Base  

Sebagai alas/kerangka utama dan 

tempat komponen elektronika yang 

digunakan dalam pembuatan alat. 

Base terbuat dari Aluminium tebal 

10 Mm dengan panjang 30 Cm dan 

lebar 15 Cm. 

2 Pisau Pemotong 
Sebagai bagian yang berfungsi untuk 

memotong green tie wire 

3 Toolpos  

Sebagai rumah pisau dan melindungi 

tangan pengguna dari pisau pada saat 

mengoperasikan alat.  

4 Silinder Pneumatik  
Sebagai komponen penggerak pisau 

pemotong . 

5 Roler 

Sebagai penarik green tie wire agar 

bisa dimajukan ke pisau pemotong 

dan menjaga gulungan green tie wire 

tetap lurus, rapih, dan tidak kusut. 

Terbuat dari aluminium ass  

6 Boks Elektrikal  

Sebagai tempat komponen 

elektronika yang digunakan dalam 

pembuatan alat. Terbuat dari bahan 

plastik dengan dengan ukuran 

panjang 22 cm, lebar 14 cm, dan 

tinggi 8 cm. 

7 Layar HMI 
Sebagai indikator atau monitoring 

alat dibuat. 

8 Motor Stepper 
Sebagai actuator/penggerak alat 

dalam penarikan green tie wire. 
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9 Tombol ON/OFF 

Sebagai tombol untuk menyalakan 

dan mematikan sistem, serta 

menghentikan alat ketika terjadi 

error pada saat proses pemotongan 

otomatis berlangsung.  

10 Gulungan Bahan 
Sebagai tempat bahan green tie wire 

sebelum dipotong 
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LAMPIRAN D 
Gambar Hasil Pengujian Pemotongan Green Tie Wire yang Diukur 

Menggunakan Penggaris 

 

1. Hasil Pengujian Pemotongan Green Tie Wire Set Point 35 cm 

a. Pengujian 1 panjang 35 cm 

 
 

b. Pengujian 2 panjang 35,3 cm 

 
 

c. Pengujian 3 panjang 35,2 cm 

 
 

d. Pengujian 4 panjang 36 cm 
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e. Pengujian 5 panjang 35,8 cm 

 
 

f. Pengujian 6 panjang 35 cm 

 
 

g. Pengujian 7 panjang 35,5 cm 

 
 

h. Pengujian 8 panjang 35 cm 

 
 

i. Pengujian 9 panjang 35,2 cm 
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j. Pengujian 10 panjang 35 cm 

 
 

2. Hasil Pengujian Pemotongan  Green Tie Wire Set Point 38 cm 

a. Pengujian 1 panjang 38 cm 

 
 

b. Pengujian 2 panjang 37,6 cm 

 
 

c. Pengujian 3 panjang 38 cm 

 
 

d. Pengujian 4 panjang 38 cm 
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e. Pengujian 5 panjang 37,8 cm 

 
 

f. Pengujian 6 panjang 38,4 cm 

 
 

g. Pengujian 7 panjang 38 cm 

 
 

h. Pengujian 8 panjang 39,1 cm 

 
 

i. Pengujian 9 panjang 38,8 cm 
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j. Pengujian 10 panjang 38,6 cm 
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