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OTOMATIS BERDASARKAN KETEBALAN BERBASIS 

ARDUINO UNO  

 

Nama Mahasiswa  : Kurnia Putri 

NIM    : 3103191188 

Dosen Pembimbing  :Marzuarman, S.Si., MT.  

 

ABSTRAK  

 

Tugas akhir berjudul Rancang bangun alat pengiris sayuran otomatis 

berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno akan dilaksanakan dijurusan teknik 

elektro polbeng selama empat bulan. Tujuan TA ini adalah merancang alat 

pengiris sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno serta 

melakukan pengujian peralatan yang digunakan dalam perancangan dan membuat 

program arduino untuk sistem pengiris sayuran otomatis berdasarkan ketebalan. 

Metode yang akan digunakan adalah mikrokontroller. Hasil yang memuaskan 

karena bentuk yang di iris bisa berbentuk sama sesuai dengan yang kita inginkan. 

Hasil menunjukkan bahwa alat yang telah dirancang ini diperkiraan alat mampu 

mengiris sayuran dengan ketebalan. Dengan adanya alat pemotong otomatis 

dengan mikrokontroler  ini diharapkan akan banyak membantu pemotongan bahan 

sayuran secara efektif dan efisien. 

 

Kata kunci: Alat pengiris, Arduino uno, pengatur ketebalan 
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DESIGN OF AUTOMATIC VEGETABLE SLIER BASED 

ON THICKNESS BASED ON ARDUINO UNO 

 

Name Of Student  : Kurnia Putri 

NIM    : 3103191188 

Advisor   : Marzuarman, S.Si., MT.  

 

ABSTRACT 

 

The final project entitled Design of an automatic vegetable slicer based on 

thickness based on Arduino Uno will be carried out in the Polbeng Electrical 

Engineering department for four months. The purpose of this TA is to design an 

automatic vegetable slicer based on thickness based on Arduino Uno and to test 

the equipment used in designing and making Arduino programs for an automatic 

vegetable slicer system based on thickness. The method that will be used is a 

microcontroller. Satisfactory results because the shape of the slices can be in the 

same shape as we want. The results show that the tool that has been designed is 

estimated to be capable of slicing vegetables with thickness. With the presence of 

an automatic cutting tool with a microcontroller, it is hoped that it will help a lot 

in cutting vegetable ingredients effectively and efficiently. 

 

Keywords: slicer,arduino uno, thickness regulator 
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BAB I  

PENDAHULUAN  

 

 

 

1.1. Latar Belakang 

Pada era modern ini dimana alat elektronika yang digunakan oleh 

masyarakat maupun industri rumah makan besar lainnya dalam mempermudah 

pekerjaan untuk pengolahan makanan sejenis sayur-sayuran. Seperti alat pengiris 

sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis Arduino Uno untuk 

memudahkan  masyarakat  atau  industri  rumah makan yang mengelolah 

makanan cepat  saji, dikalangan  masyarakat atau konsumen yang membutuhkan 

alat ini adalah ibu-ibu dalam proses pengelolahan atau pengirisan sayuran yang 

banyak saat penyajiaan sayuran porsi banyak. Alat ini bertujuan  untuk 

mempermudah  pengirisan dengan modern dan tidak manual lagi.  

Biasanya jika dalam pengirisan sayuran secara manual tidak jarang 

membuat cedera dijari tangan  seperti teriris dan membuat mengeluarkan tenaga 

yang lebih. Maka dengan adanya alat ini dapat mengurangi resiko kecelakaan 

pada saat pengirisan sayuran dan alat  ini  mengiris sayuran dengan cepat dan 

pada volume yang besar. 

Alat ini bekerja untuk meningkatkan proses pengirisan dalam waktu yang 

singkat dan efisien, sehingga para konsumen menggunakan alat pengirisan 

sayuran ini. Merasa terbantu dan diuntungkan pada saat pengirisan sayuran atau 

direstoran yang menggolah sayuran agar mendapat hasil yang memuaskan karena 

bentuk pengirisan sayuran yang sesuai keinginan yang telah diatur ketebalannya.  

Alat pengiris sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis Arduino Uno 

ini adalah salah satu alat untuk meningkatkan hasil produksi dalam pengirisan 

sayuran yang siap diolah menjadi bahan makanan siap saji. Dimana alat ini 

menggunakan  energi listrik yang kecil dan harganya relatif murah sehingga bisa 

digunakan para masyarakat kecil maupun industri seperti rumah makan. 
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Alat pengiris sayuran otomatis ini menggunakan mikrokontroller modul 

Arduino Uno sebagai mana proses dan pengolahan data,  power supply sebagai 

energi listrik pengirisan sayuran, motor DC  12 volt sebagai aktuator pengirisan 

sayuran. 

 

 1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan  latar  belakang  masalah dapat diperoleh rumusan masalah, 

yaitu:  

1. Bagaimana  Merancang alat pengiris sayuran otomatis berdasarkan 

ketebalan berbasis arduino uno? 

2. Bagaimana melakukan pengujian peralatan yang digunakan dalam 

perancangan? 

3. Bagaimana membuat program arduino untuk sistem pengiris sayuran 

otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno0 menggunakan 

mikrokontroller sebagai microprossesor?   

 

1.3.  Batasan Masalah 

        Untuk menjaga agar pembahasan materi dalam tugas akhir ini lebih terarah 

dan  maksimal dalam mencapai hasil yang diharapkan, maka dibuat beberapa 

batasan masalah yaitu: 

1. Menggunakan mikrokontroller  sebagai microprossesor  untuk  pengolah data 

pada program. 

2. Menggunakan motor stepper sebagai penggerak pengirisan sayuran. 

 

 1.4. Tujuan Tugas Akhir  

       Tujuan dari tugas akhir  ini adalah  merancang alat  pengiris  sayuran otomatis 

berdasarkan  ketebalan berbasis arduino uno, melakukan pengujian peralatan yang 

digunakan dalam perancangan dan membuat program arduino untuk sistem 

pengiris sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno 

menggunakan mikrokontroller sebagai microprossesor. 
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1.5.  Manfaat Tugas Akhir  

  Manfaat yang diharapkan dari perancangan tugas akhir ini adalah 

meringankan dan menghemat waktu dalam proses penyajian.  

 

 1.6  Sistematika Penulisan 

 Dalam penulisan proposal tugas akhir ini, penulis membuat sistematika 

penulisan sebagai berikut:  

BAB I : PENDAHULUAN  

 Pada bab ini berisi tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan 

masalah, tujuan, manfaat penulisan dan sistematika penulisan. 

BAB II : TINJAUAN PUSTAKA  

Pada bab ini menguraikan secara singkat tentang kajian pustaka dari 

beberapa peneliti terkait dengan permasalahan dalam penelitian, dan 

landasan  teori  secara umum yang mendukung dalam menyelesaiakan 

penelitian ini.  

BAB III : METODOLOGI PENELITIAN  

Pada bab ini membahas tahap-tahap perancangan berupa flowcart 

proses pembuatan proposal tugas akhir.  

BAB IV : HASIL DAN PEMBAHASAN  

Pada bab ini membahas tentang hasil perancangan dan pembahasan 

yang dilakukan selama melakukan penelitian berupa pengujian alat 

yang terhubung pada mikrokontroller dan pengambilan data dan 

program. 

BAB V: PENUTUP 

Pada bab ini membahas tentang kesimpulan hasil dan saran untuk 

pengembangan hasil penelitian ke depannya untuk lebih 

menyempurnakan dari hasil penelitian yang telah dilakukan. 
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BAB II  

TINJAUAN PUSTAKA  

 

 

 

2.1. Penelitian Terdahulu 

Karya ilmiah merupakan laporan tertulis berisi pemaparan tentang hasil 

penelitian atau  pengkajian yang dibuat oleh seseorang setelah melakukan suatu 

percobaan atau penelitian. Data, Kesimpulan, dan informasi yang terkandung 

dalam karya ilmiah tersebut dapat dijadikan acuan untuk melakukan penelitian 

selanjutnya. Untuk itu sebelum membuat tugas akhir ini perlu referensi karya 

ilmiah dari beberapa penelitian terdahulu. Adapun penelitian terdahulu yang 

dijadikan referensi pada tugas akhir ini yang diantaranya:  

Penelitiannya Fahmi dan kawan-kawan tentang rancang bangun alat 

pemotong berdasarkan ketebalan kemplang berbasis mikrontroler dalam dunia 

industri, pemotongan  kemplang masih banyak dilakukan secara manual sehingga 

banyak  membutuhkan tenaga, waktu, dan biaya untuk pekerjanya. Pembuatan 

tugas akhir ini bertujuan untuk merancang alat pemotong kemplang secara 

otomatis berdasarkan ketebalan dan memberikan gambar rancangan dasar dari 

conveyor dengan lengan pisau  pemotong. Alat ini  menggunakan komponen  light 

dependent resistor (LDR) dan motor servo sebagai conveyor yang berfungsi 

sebagai sensor  untuk  menjalankan  bahan  kemplang.  Kontroler yang digunakan 

Roni, 2021, Azmi & Andi , 2020, Alfino & Aswardi, 2020, adalah mikrokontroler 

atmega16. Komponen LCD digunakan untuk menampilkan ketebalan dari ukuran 

bahan yang akan dipotong, dan  satu  motor  power window sebagai pengerak 

pisau pemotong. Berdasarkan pengujian alat, waktu pemotong dan ketebalan 

kemplang. Dapat disimpulkan bahwa alat yang dirancang dapat bekerja optimal 

memotong bahan kemplang yang ada, Fahmi dkk, 2017. 

Penelitiannya Nugroho dan kawan-kawan tentang rancang bangun alat 

perajang otomatis ubi kayu (manihot esculenta) sebagai bahan dasar keripik  

berbasis  mikrokontroler  at89s52 usaha pengolahan ubi kayu menjadi keripik 
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yang  sudah berkembang masih banyak  menggunakan tenaga manusia khususnya 

pada proses perajangan. Penggunaan tenaga manusia ini tentunya memiliki 

beberapa kekurangan diantaranya hasil ketebalan potongan tidak seragam, 

kapasitas kecil dan membutuhkan waktu yang lama. Permasalahan diatas memberi 

ide untuk merancang dan membuat alat pemotong ubi kayu dengan menggunakan 

mikrokontroler  AT89S52 sebagai otomatisasi dan otak (processor) dari suatu 

alat. Dengan adanya alat pemotong otomatis dengan  mikrokontroler AT89S52 ini 

diharapkan akan banyak membantu pemotongan bahan keripik secara efektif dan 

efisien Pengujian kapasitas kerja pada ketebalan 1 x 10-3 m, 2 x 10-3 m, dan 3 x 

10-3 m dengan kedalaman potong 3 x 10-3 m diperoleh masing masing sebesar 

45.76 kg/jam, 63.53 kg/jam dan 106.93 kg/jam. Pengujian kapasitas kerja pada 

ketebalan 1 x 10-3 m, 2 x 10-3 m, dan 3 x 10-3 m dengan penyesuaian  kedalaman 

potong diperoleh masing masing sebesar 56.40 kg/jam, 64.29 kg/jam dan 106.93 

kg/jam (Nugroho dkk, 2016). 

Penelitiannya Roni dkk, tentang rancang bangun alat pemotong bahan 

keripik dengan pengatur ketebalan  berbasis mikrokontroller atmega 328p alat ini 

menggunakan dua buah  linear aktuator  yang terbuat dari servo 360 dan beberapa 

komponen seperti mur baut, besi ulir dan akrilik sebagai rangkanya, linear 

aktuator ini berfungsi sebagai pendorong bahan keripik menuju daerah 

pemotongan dan  satu  lagi untuk menggerakkan pisau pemotong. Untuk menjaga 

agar linear aktuator  tidak melebihi batas digunakan limit switch pada awal dan 

akhir jalur pendorong bahan keripik dan juga pisau pemotong. Untuk pengatur 

ketebalannya menggunakan sensor optocoupler. Kontroller yang digunakan 

adalah mikrokontroller atmega 328p yang terdapat pada arduino uno r3. 

Komponen lcd digunakan sebagai media penampil data ketebalan yang akan di 

input. Berdasarkan  pengujian alat dari segi kekuatan, mekanik pemotong cukup 

baik untuk memotong bahan keripik kentang, tempe dan pisang. Dalam segi 

kecepatan dikarenakan konsep pengggerak pisau pemotong menggunakan ulir 

maka kecepatan potong tergolong lama. Tingkat presisi alat tergolong bagus untuk 

memotong bahan keripik kentang, tempe maupun pisang dengan error terkecil 2% 

pada pemotongan bahan tempe dan pisang 5mm serta error terbesar 10% pada 
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pemotongan bahan keripik kentang 2 mm (Roni dkk, 2021). 

Penelitiannya Azmi dkk, tentang alat  pemotong bawang otomatis berbasis 

arduino uno. Maka dari itu kami menciptakan sebuah alat pengiris bawang 

otomatis yang berfungsi untuk mendukung peningkatan hasil produksi restoran-

restoran, yang siap digunakan untuk masakan atau pun toping. Alat pengiris 

bawang otomatis ini menggunakan energi listrik yang sangat kecil dan dapat 

membantu restoran restoran kecil yang membutuhkan alat tersebut. Sistem ini 

terdiri dari Arduino Uno serta program yang dapat merealisasikannya. Alat ini 

berfungsi untuk meningkatkan proses pemotongan dalam waktu relative yang 

sangat singkat sehingga para pengguna tidak merasa rugi pada waktu untuk 

menyelesaikan pekerjaan dapur dan pengguna bisa mendapatkan hasil yang 

memuaskan karena bentuk yang di iris bisa berbentuk sama sesuai dengan yang 

kita inginkan (Azmi dkk, 2020). 

Penelitiannya Alfino dkk, tentang  rancang bangun alat pemotong kentang 

berbentuk stick berbasis mikrokontroller atmega 328 produk olahan stik kentang 

banyak dilakukan pada industri rumahan yang  masih menggunakan alat produksi 

secara manual yang tidak dapat memproduksi dalam kapasitas banyak dan 

membutuhkan waktu yang lebih lama. Dari permasalahan tersebut penulis 

mencoba merancang sekaligus membuat alat pemotong kentang secara otomatis 

agar waktu yang dibutuhkan untuk memproduksi relatif lebih singkat dan 

kapasitas dari hasil yang didapatkan lebih maksimal. Alat ini dibuat dengan 

meneliti waktu yang dituhkan alat untuk memotong 0,25 Kg kentang. Dalam 

penelitian ini menggunakan sensor VL53L0X sebagai pendeteksi kentang, 

pneumatik untuk mendorong  kentang  ke arah mata pisau yang digerakkan oleh 

kompresor dengan mengatur tekanan udara menggunakan selenoid valve dan 

ATMega 328 sebagai pusat kontrol pada sistem kerja alat secara keseluruhan. 

(Alfino dkk, 2020). 
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2.2.  Landasan Teori 

Untuk mendukung  pembuatan laporan ini, maka perlu dikemukakan teori-

teori yang berkaitan permasalahan pada penelitian terdahulu, pembahasan 

hardware, dan software sebagai landasan proposal. 

 

2.2.1 Personal Computer (PC) 

Istilah komputer (computer) berasal dari bahasa latin computare yang 

berarti menghitung. Komputer mempunyai arti yang sangat luas dan berbeda 

untuk orang yang berbeda. Berikut ini definisi komputer yang didapat dari 

beberapa buku  komputer. Menurut Robert H. Blissmer, Komputer adalah suatu 

alat elektronik yang 

mampu melakukan beberapa tugas sebagai berikut: 

 1. Menerima input.  

 2. Memproses input sesuai dengan programnya. 

 3. Menyimpan perintah-perintah dan hasil dan pengolahan. 

 4. Menyediakan output dalam bentuk informasi. 

Menurut buku Donald H. Sanders, komputer adalah sistem elektronik untuk 

manipulasi data yang cepat dan tepat serta dirancang dengan diorganisasikan 

supaya secara otomatis menerima dan menyimpan data input, memprosesnya dan 

menghasilkan output di bawah pengawasan suatu langkah-langkah instruksi-

instruksi program yang tersimpan di memori (stored program).  Menurut V. C. 

Hamacher, Z. G. Vranesic. S. G. Zaky, komputer adalah mesin penghitung 

elektronik yang cepat dan menerima informasi input digital, memprosesnya sesuai 

dengan suatu program yang tersimpan di memorinya (stored program) dan 

menghasilkan output informasi.  Menurut William M. Fours, computer Adolph 

suite permutes data (data processor) yang data melakukan perhitungan besar dan 

cepat, termasuk perhitungan  aritmatika yang besar atau operasi logika, tanpa 

campur  tangan manusia,  mengoperasikan selama pemrosesan. 

Menurut Gordon B. Davis komputer adalah tips khusus alat penghitung 

yang mempunyai sifat tertentu yang pas. Dari beberapa definisi yang didapat dari 

berbagai buku, data disimpulkan bahwa, komputer adalah : 



8 

 

1. Alat elektronik 

2. Dapat menerima input data 

3. Dapat mengolah data 

4. Dapat memberikan informasi  

5. Menggunakan suite program yang tersimpan di memori computer (stored  

program). 

6. Dapat menyimpan program dan hasil pengolahan 

7. Bekerja secara otomatis.  

Sedangkan yang disebut dengan program Adolph kumpulan instruksi atau 

perintah terperinci yang sudah disiapkan supaya komputer dapat melakukan 

fungsinya dengan cars yang sudah ditentukan. ( H. M. Jogiyanto, 1990). Tampilan 

personal computer (PC) ditunjukkan pada Gambar 2.1 

 

 
Gambar 2. 6 Laptop atau Komputer 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

2.2.2 Software Arduino IDE 

Arduino integrated developtment enviroenment (IDE) adalah sebuah 

software yang berfungsi untuk membuat, membuka, mengetik kode untuk di 

upload ke board arduino. Program yang digunakan pada arduino disebut dengan 

istilah ñsketchò yaitu data source code. Arduino IDE dibuat dari bahasa 

pemrograman Java. Arduino IDE juga dilengkapi dengan library C/C++  yang 

biasa disebut Wiring yang membuat operasi input dan output menjadi lebih 

mudah. Arduino IDE khusus untuk pemrograman dengan arduino. Tampilan 

Software Arduino IDE ditunjukkan pada Gambar 2.2. 
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Gambar 2. 7 Software Arduino IDE 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

 

2.3  Komponen-Komponen yang Digunakan 

Untuk mendukung pembuatan laporan ini, maka perlu dikemukakan teori 

teori yang berkkaitan pada komponen yang digunakan dalam pembuatan alat 

sebagai landasan proposal. Adapun kompoen yang digunakan sebagai berikut: 

 

2.3.1. Arduino Uno 

 Arduino Uno adalah sebuah board yang menggunakan mikrokontroler 

ATmega 328. Arduino Uno memiliki 14 pin digital (6 pin dapat digunakan 

sebagai output PWM), 6 input analog, sebuah 16 MHz osilatokristal, sebuah 

koneksi USB, sebuah konektor sumber tegangan, sebuah header ICSP, dan sebuah 

tombol reset. Arduino Uno memuat segala hal yang dibutuhkan untuk mendukung 

sebuah mikrokontroller. Cara kerja arduino sendiri dengan komputer dapat dilihat 

dari keberadaan komunikasi serialnya berupa UART TTL dengan pin digital 0 dan 

1. Untuk koneksi komputer dilakukan dengan USB. Adapun perangkat lunak yang 

digunakan untuk mendukung cara kerja arduino uno adalah dengan menggunakan 

software bawaan arduino itu sendiri. Dalam arduino sendiri terdapat sebuah 

bootloader yang berfungsi sebagai akses upload koder baru tanpa perlu 

menggunakan hardware eksternal tambahan.  Fungsi Arduino yang dikontrol 

penuh oleh mikrokontroller ATmega328, banyak hal yang bisa dilakukan itu 
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semua tergantung kreatifitas.  

Arduino dapat disambungkan dan mengontrol led, beberapa led, bahkan 

banyak led, motor DC, relay, servo, modul dan sensor-sensor, serta banyak lagi 

komponen lainnya. Platform Arduino sudah sangat popular sekarang ini, sehingga 

tidak akan kesulitan untuk memperoleh informasi, tutorial dan berbagai 

eksperimen yang menarik yang tersedia banyak di internet. Dengan Arduino, 

dunia hardware bisa bekerja sama dengan dunia software. Bisa mengontrol 

hardware dari software, dan hardware bisa memberikan data kepada software. 

Semuanya bisa dilakukan dengan relative mudah, murah, dan menyenangkan. 

Ada pun komponen arduino uno seperti dibawah ini komponen Arduino, 

antara lain sebagai berikut: 

1. Papan Arduino (hardware) 

Komponen pertama Arduino adalah Papan Arduino. Papan ini merupakan 

development board yang berisi microcontroller. 

Menurut TechTarget microcontroller adalah sirkuit terintegrasi yang dirancang 

untuk mengatur operasi tertentu dalam sistem yang tertanam.Papan Arduino ini 

pun ada beragam jenis, salahsatunya adalah Arduino Uno. 

2. Arduino IDE 

Komponen selanjutnya adalah Arduino IDE (Integrated Development 

Environment). 

Ini merupakan software yang digunakan untuk memprogram di arduino, atau 

bisa dibilang Arduino IDE sebagai media untuk memprogram board Arduino. 

Kegunaan software ini adalah sebagai text editor untuk membuat, mengedit dan 

juga memvalidasi kode program. 

Selain itu, Anda juga bisa menggunakannya untuk meng-upload ke papan 

Arduino.Kode program yang digunakan pada software ini disebut dengan istilah 

Arduino ñsketchò dengan ekstensi file source code .ino 

3. Arduino code 

Komponen penting lain dalam Arduino adalah bahasa pemrograman. Bahasa 

pemrograman arduino mirip dengan bahasa pemrograman C++, tetapi bahasa ini 

sudah dipermudah menggunakan fungsi-fungsi sederhana sehingga pemula bisa 
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mempelajarinya dengan mudah. Selain iru, pengguna bisa melihat bantuan daftar 

pustaka Arduino yang tersedia ketika bingung mengenai bahasa pemrograman 

tersebut. 

Kelebihan arduino berikut dibawah ini, antara lain sebagai berikut: 

1. Memiliki Bootloader Sendiri 

Dengan adanya bootloader ini maka kita tak lagi butuh tambahan chip 

programmer untuk memasukkan program dari komputer ke Arduino. 

2. Harga Terjangkau 

Tak perlu merogoh kocek terlalu dalam, cukup Rp70 ribuan sudah bisa 

membeli satu papan sirkuit Arduino kualitas sedang. 

3.  Mudah Dipelajari 

 Arduino menggunakan bahasa pemrograman C yang cenderung sangat 

sederhana dan dilengkapi dengan pustaka library sehingga mudah digunakan 

bahkan bagi pemula. 

4. Menggunakan Port USB 

Papan sirkuitnya sudah dilengkapi dengan port USB akan memudahkanmu 

dalam mengupload program dan komunikasi serial dari komputer ke Arduino. 

5. Memiliki Banyak Library Gratis 

Library adalah seperangkat kode khusus yang rumit untuk masing-masing 

komponen sehingga kita tak perlu lagi repot-repot mengetik nya pada Arduino 

IDE. 

6. Memiliki Modul Siap Pakai 

Biasanya arduino mempunyai sejumlah modul yang siap pakai dan bisa 

ditancapkan pada arduino. Contohnya seperti Shield GPS, Ethernet, SD Card, dan 

sebagainya. 

7. Bersifat Open Source 

Pihak arduino telah memberikan skema dan panduan pembuatan jika Anda 

ingin mengubah hardwarenya di situs resminya yaitu arduino.cc. Jadi tak ada 

batasan untuk kamu berkreasi. 

Kekurangan Arduino seperti dibawah ini: 

1. Kode hex relatif lebih besar. 
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2. Sering terjadi kesalahan fuse bit saat membuat bootloader. 

3.  Waktu memodifikasi program lebih lama, karena pada penggunaan pin yang 

banyak harus ñdisiplinò dalam menginisialisasinya. 

4. Storage Flash berkurang, karena dipakai untuk bootloader. 

 
Gambar 2.8 Arduino Uno 

(Sumber : Dokumentasi,2022) 

 

2.3.2. Power Supply 

Catu daya adalah sebuah peralatan penyedia tegangan atau sumber daya 

untuk peralatan elektronika dengan prinsip mengubah tegangan listrik yang 

tersedia dari jaringan distribusi transmisi listrik menuju level yang diinginkan 

sehingga berimplikasi pada pengubahan daya listrik. Dalam sistem pengubahan 

daya. Jika suatu catu daya bekerja dengan beban maka terdapat keluaran tertentu 

dan jika beban tersebut dilepas maka tegangan keluar akan naik, persentase 

kenaikan tegangan dianggap sebagai regulasi dari catu daya tersebut. Regulasi 

adalah perbandingan perbedaan tegangan yang terdapat pada tegangan beban 

penuh. Agar tegangan keluaran catu  daya lebih stabil, dapat digunakan suatu 

komponen IC yang disebut IC regulator, misalnya IC regulator 7812 atau IC 

regulator 7805. Hal ini memungkinkan keluaran DC catu daya dapat dibentuk 

sesuai kebutuhan. Power Supply Switching 12V 10A Model Jaring / Rongga Besi 

Sumber tegangan input : 110 / 220 VAC 15% Tegangan Output : 12V DC Daya 

maksimal : 120 Watt (10A) Dimensi : 20 x 10 x 4 cm. 
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. 

Gambar 2.9 Power Supply 12Volt 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 

 

2.3.3. Kabel  Jumper 

Kabel  jumper adalah kabel elektrik yang memiliki pin konektor disetiap 

ujungnya, kabel jumper di pergunakan untuk menghubungkan satu komponen 

dengan komponen lain ataupun menghubungkan jalur rangkaian yang terputus 

pada breadboard.  

Kabel jumper adalah penghubung listrik dengan masa pakai ulang hanya 

beberapa kali. Alat ini digunakan sebagai pengganti sakelar. Harga jumper lebih 

murah dibandingkan sakelar. Kabel jumper dapat dipasang secara semipermanen. 

Pemakaiannya banyak di papan sirkuit cetak selama percobaan. Dalam gambar 

teknik listrik, tidak ada simbol standar yang mewakili kabel jumper. Bahan 

pembuatan jumper adalah tab plastik berbentuk persegi panjang dengan ukuran 

yang sangat kecil. Bagian penghantarnya terbuat dari sepasang logam atau lebih. 

Jarak antarlogam biasanya sekitar 0,1 inci atau atau 2 mm. Tujuan pemasangan 

kabel jumper adalah mempersingkat atau menyederhanakan jalur rangkaian listrik. 

 

 
Gambar 2.10 Kabel Jumper 

(Sumber :Dokumentasi,2022) 

 

https://id.wikipedia.org/wiki/Listrik
https://id.wikipedia.org/wiki/Sakelar
https://id.wikipedia.org/wiki/Papan_sirkuit_cetak
https://id.wikipedia.org/wiki/Percobaan
https://id.wikipedia.org/wiki/Gambar_teknik_listrik
https://id.wikipedia.org/wiki/Gambar_teknik_listrik
https://id.wikipedia.org/wiki/Simbol
https://id.wikipedia.org/wiki/Plastik
https://id.wikipedia.org/wiki/Persegi_panjang
https://id.wikipedia.org/wiki/Penghantar_listrik
https://id.wikipedia.org/wiki/Logam
https://id.wikipedia.org/wiki/Inci
https://id.wikipedia.org/wiki/Milimeter
https://id.wikipedia.org/wiki/Rangkaian_listrik
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2.3.4. Motor  Stepper 

Motor stepper adalah  motor DC yang gerakannya bertahap (step per step) 

dan memiliki akurasi yang tinggi tergantung pada spesifikasinya. Setiap motor 

stepper mampu berputar untuk setiap stepnya dalam satuan sudut (0.75, 0.9, 1.8), 

makin kecil sudut perstep-nya maka gerakan motor stepper tersebut makin presisi. 

Motor stepper tipe hibrid memiliki struktur yang merupakan kombinasi dari 

kedua tipe motor stepper sebelumnya. Motor stepper tipe hibrid memiliki gigi-gigi 

seperti pada motor tipe VR dan juga memiliki magnet permanen yang tersusun 

secara aksial pada batang porosnya seperti motor tipe PM. Motor tipe ini paling 

banyak digunkan dalam berbagai aplikasi karena kinerja lebih baik. Motor tipe 

hibrid dapat menghasilkan resolusi langkah yang tinggi yaitu antara 3,60 hingga 

0,90 per langkah atau 100-400 langkah setiap putarannya. 

 Pada Gambar 4 diperlihatkan motor stepper tipe hibrid berikut penampang 

melintang dari motor stepper tersebut. 

Kelebihan motor stepper  dibandingkan dengan motor DC biasa adalah: 

1. Sudut rotasi motor proporsional dengan pulsa masukan sehingga lebih 

mudah diatur. 

2. Motor daat langsung memberikan torsi penuh pada saat mulai bergerak. 

3. Posisi dan pergerakan repetisinya dapat ditentukan secara presisi. 

4. Memiliki respon yang sangat baik terhadap mulai, stop dan berbalik 

(perputaran). 

5. Sangat realibel karena tidak adanya sikat yang bersentuhan dengan rotor 

seperti pada motor DC. 

6. Dapat menghasilkan perputaran yang lambat sehingga beban dapat dikopel 

langsung ke porosnya. 

7. Frekuensi perputaran dapat ditentukan secara bebas dan mudah pada range 

yang luas. 
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Karakteristik Motor Stepper: 

1. Tegangan 

Tiap motor stepper mempunyai tegangan rata-rata yang tertulis pada tiap 

unitnya atau tercantum pada datasheet masing-masing motor stepper. Tegangan 

rata-rata ini harus diperhatikan dengan seksama karena bila melebihi dari 

tegangan rata-rata ini akan menimbulkan panas yang menyebabkan kinerja 

putarannya tidak maksimal atau bahkan motor stepper akan rusak dengan 

sendirinya 

2. Resistansi 

Resistansi per lilitan adalah karakteristik yang lain dari motor stepper. 

Resistansi ini akan menentukan arus yang mengalir, selain itu juga akan 

mempengaruhi torsi dan kecepatan maksimum dan motor stepper. 

3. Derajat per step 

Besarnya derajat putaran per step adalah parameter terpenting dalam 

pemilihan motor stepper karena akan menentukan ukuran langkah gerakan yang 

paling kecil (resolusi). Tiap-tiap motor stepper mempunyai spesifikasi masing-

masing, antara lain 0.72° per step, 1.8° per step, 3.6° per step, 7.5° per step, 15° 

per step, dan bahkan ada yang 90° per step. Dalam pengoperasiannya kita dapat 

menggunakan 2 prinsip yaitu full step atau half step. Dengan full step berarti 

motor stepper berputar sesuai dengan spesifikasi derajat per stepnya, sedangkan 

half step berarti motor stepper berputar setengah derajat per step dari spesifikasi 

motor stepper tersebut. 

 
Gambar 2.6 Motor stepper tipe hibrid 

(Sumber: Dokumentasi,2022) 
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2.3.5. LCD (Liquid Crystal Display) 

Liquid Crystal Display merupakan media yang digunakan untuk 

menampilkan hasil dari keluaran pada sebuah rangkaian elektronika. Fitur yang 

terdapat dalam LCD ini adalah: 

1. 16 karakter dan 2 baris atau biasa disebut LCD 16x2 

2. Memiliki 192 karakter. 

3. Memiliki karakter generator yang terprogram. 

4. Dapat digunakan melalui mode 4-bit dan8-bit. 

5. Dapat digunakan secara backlight. 

Spesifikasi Kaki LCD 16 x 2 

Pin                        Deskripsi 
1                           Ground 

2                           Vcc 

3                           Pengatur kontras 

4                           ñRSò Instruction/Register Select 

5                           ñR/Wò Read/Write LCD Registers 

6                           ñENò Enable 

7-14                       Data I/O Pins 

15                          Vcc 

16                          Ground 

 

Cara Kerja LCD Secara Umum: 

Pada aplikasi umumnya RW diberi logika rendah ñ0ò. Bus data terdiri dari 

4-bit atau 8-bit. Jika jalur data 4-bit maka yang digunakan ialah DB4 sampai 

dengan DB7. Sebagaimana terlihat pada table diskripsi, interface LCD merupakan 

sebuah parallel bus, dimana hal ini sangat memudahkan dan sangat cepat dalam 

pembacaan dan penulisan data dari atau ke LCD. Kode ASCII yang ditampilkan 

sepanjang 8-bit dikirim ke LCD secara 4-bit atau 8 bit pada satu waktu. Jika mode 

4-bit yang digunakan, maka 2 nibble data dikirim untuk membuat sepenuhnya 8-

bit (pertama dikirim 4-bit MSB lalu 4-bit LSB dengan pulsa clock EN setiap 

nibblenya). Jalur kontrol EN digunakan untuk memberitahu LCD bahwa 

mikrokontroller mengirimkan data ke LCD. Untuk mengirim data ke LCD 

program harus menset EN ke kondisi high ñ1ò dan kemudian menset dua jalur 

kontrol lainnya (RS dan R/W) atau juga mengirimkan data ke jalur data bus. 
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Saat jalur lainnya sudah siap, EN harus diset ke ñ0ò dan tunggu beberapa 

saat (tergantung pada datasheet LCD), dan set EN kembali ke high ñ1ò. Ketika 

jalur RS berada dalam kondisi low ñ0ò, data yang dikirimkan ke LCD dianggap 

sebagai sebuah perintah atau instruksi khusus (seperti bersihkan layar, posisi 

kursor dll). Ketika RS dalam kondisi high atau ñ1ò, data yang dikirimkan adalah 

data ASCII yang akan ditampilkan dilayar. Misal, untuk menampilkan huruf ñAò 

pada layar maka RS harus diset ke ñ1ò. Jalur kontrol R/W harus berada dalam 

kondisi low (0) saat informasi pada data bus akan dituliskan ke LCD. Apabila 

R/W berada dalam kondisi high ñ1ò, maka program akan melakukan query 

(pembacaan) data dari LCD. Instruksi pembacaan hanya satu, yaitu Get LCD 

status (membaca status LCD), lainnya merupakan instruksi penulisan. Jadi hampir 

setiap aplikasi yang menggunakan LCD, R/W selalu diset ke ñ0ò. Jalur data dapat 

terdiri 4 atau 8 jalur (tergantung mode yang dipilih pengguna), DB0, DB1, DB2, 

DB3, DB4, DB5, DB6 dan DB7. Mengirim data secara parallel baik 4-bit atau 8-

bit merupakan 2 mode operasi primer. Untuk membuat sebuah aplikasi interface 

LCD, menentukan mode operasi merupakan hal yang paling penting. 

Mode 8-bit sangat baik digunakan ketika kecepatan menjadi keutamaan 

dalam sebuah aplikasi dan setidaknya minimal tersedia 11 pin I/O (3 pin untuk 

kontrol, 8 pin untuk data). Sedangkan mode 4 bit minimal hanya membutuhkan 7-

bit (3 pin untuk kontrol, 4 pin untuk data). Bit RS digunakan untuk memilih 

apakah data atau instruksi yang akan ditransfer antara mikrokontroller dan LCD. 

Jika bit ini di set (RS = 1), maka byte pada posisi kursor LCD saat itu dapat 

dibaca atau ditulis. Jika bit ini di reset (RS = 0), merupakan instruksi yang dikirim 

ke LCD atau status eksekusi dari instruksi terakhir yang dibaca. 

 

 
Gambar 2.7 LCD (Liquid Crystal Display) 16x2 

(Sumber : Dokumentasi,2022) 
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2.3.6. Driver Motor Stepper 

Motor  Stepper adalah jenis motor yang putarannya berdasarkan langkah 

(step) diskrit. Input pada motor stepper berasal dari pulsa-pulsa digital, berbeda 

dengan motor DC konvensional yang bekerja berdasarkan komutasi pada 

komponen sikatnya. Motor stepper  mengubah sinyal-sinyal listrik menjadi 

gerakan mekanis diskrit. Motor stepper bergerak dalam langkah secara teratur dan 

dapat mengendalikan langkah pada motor menggunakan mikrokontroller maupun 

rangkaian digital. Pada dasarnya motor stepper memiliki konstruksi yang sama 

dengan motor listrik pada umumnya yaitu memiliki rotor dan stator. 

Perbedaannya adalah motor stepper tidak memiliki sikat karena putaran dilakukan 

dengan memberikan pulsa diskrit pada kumparan motor. 

Kelebihan dan kekurangan dari driver motor stepper diantaranya sebagai 

berikut: 

¶ Penggerak baterai 

¶ Desain aman 

¶ Perlindungan percikan 

¶ Perlindungan panas 

¶ Ruang pemasangan kecil 

¶ Penggerak motor ini digunakan untuk menggerakkan motor stepper 

unipolar. 

¶ Dengan menggunakan ini,kita dapat menghindari papan driver yang Mahal 

kekurangannya adalah: 

¶ Desain driver ini tidak efesien 

¶ Dibutuhkan banyak kabel untuk aplikasi kecil 
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Gambar 2.8 Driver Motor Stepper 

(Sumber: Dokumentasi,2022) 

 

2.3.7. Besi Hollow 

Besi hollow adalah yang berbentuk kotak (persegi maupun persegi panjang). 

Besi hollow biasanya terbuat dari besi galvans, stainless atau baja. Besi popular 

pada saat ini karena fungsinya yang cukup banyak dan seragam. Sering digunakan 

dalam kontruksi bangunan, terutama dalam kontruksi aksesoris seperti pagar, 

railing, atap kanopi dan pintu gerbang. Dalam pembuatan alat mesin pengiris 

sayuran ini, besi hollow akan digunakan untuk membuat kerangka body mesin 

pengiris sayuran, karena besi hollow ini mempunyai ketahanan yang membuat 

besi ini tidak mudah berkarat dan aman saat digunakan untuk membuat kerangka 

body. Hollow Galvalum Atau Yang Dikenal Juga Zinc-Alume Adalah Macam 

Jenis Hollow Yang Paling Bagus Diantara Jenis Hollow Lainnya. Kandungan 

Unsurnya Terdiri 1.5% Lapisan Silicon,Coating Aluminium 55% Dan 43.5% 

Adalah Unsur Besi. 

 

 
Gambar 2.9 Besi Hollow 

(Sumber: Dokumentasi,2022) 
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2.3.8. Keypad 

Keypad merupakan sebuah rangkaian tombol yang tersusun atau dapat 

disebut pad yang biasanya terdiri dari huruf alfabet serta angka dan simbol-simbol 

khusus lainnya. Keypad tersusun secara matrix yaitu silang antara baris dan kolom 

setiap tombolnya sehingga dengan adanya sejumlah tombol yang dipakai kita 

tidak perlu menggunakan sejumlah  kabel yang sama dengan sejumlah tombil 

yang ada karena sudah tersusun matrix. 

Keypad Ini Mempunyai 16 Rombol Yang Berupa Angka 1 Sampai 9,Huruf A 

Sampai D Dan Karakter * Dan #, Bentuk Dari Keypad Ini Sangat Tipis, Selain Itu 

Dapat Perekat Dibagian Belakang Yang Akan Memudahkan Keypad Pada Jenis 

Pengaplikasian. Spesifikasi Dari Keypad Ini Adalah: 

¶ Maximum Rating : 24 Vdc, 30 Ma 

¶ Antarmuka : 8 Pin Untuk Mengakses Keypad 4x4 Matrix. 

¶ Suhu Operasi : 32 Sampai 122 Derajat F(0 Sampai 50 Derajat Celcius). 

¶ Ukuran : 6.9 X 7.6 Cm. 

 

 
Gambar 2.10 keypad 

(Sumber: Dokumentasi,2022) 

 

2.3.9. Pisau Pengiris 

 Pisau jenis ini hanya terbatas pada pemotongan  pola tertentu, seperti 

irisan lurus. Karena pisau ini hanya dapat melakukan pengirisan lurus, sehingga 

kurang efisien bagi yang ingin memaksimalkan hasil produksi. Setidaknya, 

jumlah objek yang ingin diiris tidak melebihi ukuran poros pisau, jika lebih, maka 
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hasil pengirisannya tidak persisi. Dimensi : 105 mm / 4 inch - 105 x 1.9 x 7 x 20 

mm - Berat bersih per pc : 85 g- Kemasan : blister card- 1 box : 20 pcs. 

 kekurangan nya yang tidak bisa diasah (kecuali di rumah punya pengasah 

keramik yang mahal), material rapuh dan mudah patah (jatuh dikit bisa pecah, 

potong material agak keras dikit bisa rompal). 

1. Ketajaman nya relatif awet, asal penggunaan nya benar.  

a. Penggunaan ringan, tidak untuk medium atau berat. Hanya 

digunakan untuk memotong material lunak, seperti buah, roti, 

sayuran. 

b. Tidak disarankan digunakan dengan alas potong. 

 

2. Ini kegunaan utama Buah yang dipotong dengan pisau keramik, bekas 

potongan nya tidak berubah warna menjadi coklat (teroksidasi) setelah 

beberapa saat. 

 

 
Gambar 2.11 Pisau Pengiris 

(Sumber:Dokumentasi,2022) 

 

2.3.10 Limit Switch 

Pengertian limit switch adalah jenis saklar yang dilengkapi dengan katup 

yang berfungsi menggantikan tombol. Prinsip kerja limit switch sama seperti 

saklar push ON yaitu hanya akan menghubungkan pada saat katupnya ditekan 

pada batas penekkanan tertentu yang telah ditentukan dan akan memutus saat 

katup tidak ditekan. Penerapan limit switch adalah sebagai sensor posisi suatu 

benda(objek) yang bergerak. Fungsi limit switch ialah mendeteksi gerakan dari 
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suatu mesin sehingga bisa mengontrolnya atau memberhentikan gerkan dari mesin 

tersebut sehingga dapat membatasi gerakan mesin dan tidak sampai kebablasan, 

pemakaiannya pun sangat umum dan banyak juga mempunyai prinsip kerja yang 

sederhana.  

Secara garis besar, prinsip kerja limit switch dapat dijabarkan sebagai 

berikut. 

1. Menghubungkan dan memutuskan rangkaian yang membutuhkan aliran 

listrik untuk beroperasi atau pada suatu benda lain yang membutuhkan limit 

switch dalam sistem kerjanya. 

2. Menghidupkan daya yang besar dengan sarana yang kecil. Ini artinya limit 

switch dengan fisik yang kecil dapat menghidupkan atau mengaktifkan daya 

yang lebih besar. 

3. Sebagai sensor posisi atau kondisi pada suatu objek rangkaian. 

Limit switch dapat dilihat di Gambar 2.12. 

 

 
Gambar 2.12 Limit Switch 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 

 

 

2.3.11. Motor DC 

Motor DC Motor DC adalah motor listrik yang memerlukan suplai 

tegangan arus searah pada kumparan medan untuk diubah menjadi energi gerak 

mekanik. Kumparan medan pada motor dc disebut stator (bagian yang tidak 

berputar) dan kumparan jangkar disebut rotor (bagian yang berputar). Motor arus 



23 

 

searah, sebagai mana namanya, menggunakan arus langsung yang tidak 

langsung/directunidirectional.  

Kelebihan Motor DC Adalah: 

1. Torsi dan kecepatannya mudah dikendalikan 

2. Torsi awalnya besar 

3. Performansinya mendekati linier 

4. Sistem kontrolnya relatif lebih murah dan sederhana 

5. Cocok untuk aplikasi motor servo karena respon dinamiknya yang baik 

6. Untuk aplikasi berdaya rendah, motor dc lebih murah dari motor ac 

 Adapun kekurangan dari motor DC adalah: 

1. Membutuhkan perawatan yang ekstra 

2. Lebih besar dan lebih mahal (jika dibandingkan dengan motor ac induksi) 

3. Tidak cocok untuk aplikasi kecepatan tinggi 

4. Tidak cocok untuk aplikasi berdaya besar 

5. Tidak cocok digunakan pada kondisi lingkungan yang cepat berdebu 

Gambar 2.13 Motor DC.  

 
Gambar 2.13 Motor DC 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 

 

2.4. Software Arduino IDE  

IDE merupakan kepanjangan dari Integrated Developtment 

Enviroenment, atau secara bahasa mudahnya merupakan lingkungan terintegrasi 

yang digunakan untuk melakukan pengembangan. Disebut sebagai lingkungan 

karena melalui software inilah arduino dilakukan pemrograman untuk melakukan 

fungsi-fungsi yang dibenamkan melalui sintaks pemrograman. Arduino 
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menggunakan bahasa pemrograman sendiri yang menyerupai bahasa C. Bahasa 

pemrograman arduino (sketch) sudah dilakukan perubahan untuk memudahkan 

pemula dalam melakukan pemrograman dari bahasa aslinya.  

Sebelum dijual ke pasaran, IC mikrokontroler arduino telah ditanamkan suatu 

program bernama  bootlader  yang berfungsi sebagai penengah 

antara compiler arduino dengan mikrokontroller. Arduino IDE dibuat dari bahasa 

pemrograman java. Arduino IDE juga dilengkapi dengan library C/C++ yang 

biasa disebut wiring yang membuat operasi input dan output menjadi lebih 

mudah. Arduino IDE ini dikembangkan dari software processing yang dirombak 

menjadi arduino IDE khusus untuk pemograman dengan arduino.  

Program yang ditulis dengan menggunakan arduino software (IDE) disebut 

sebagai sketch. Sketch ditulis dalam suatu editor teks dan disimpan dalam file 

dengan ekstensi .ino. Teks editor pada arduino software memiliki fitur seperti 

cutting / paste dan searching / replacing sehingga memudahkan dalam menulis 

kode program. Pada software arduino IDE, terdapat semacam message 

box berwarna hitam yang berfungsi menampilkan status, seperti pesan 

error, compile, dan upload program. Dibagian bawah paling kanan software 

arduino IDE, menunjukan board yang terkonfigurasi beserta COM ports yang 

digunakan. Bagian-bagian arduino IDE: 

1. Verify pada versi sebelumnya dikenal dengan istilah compile. Sebelum 

aplikasi di upload ke board arduino, biasakan untuk memverifikasi terlebih 

dahulu sketch yang dibuat. Jika ada kesalahan pada sketch, nanti akan muncul 

error. Proses verify / compile mengubah sketch ke binary code untuk di 

upload ke mikrokontroller. 

2. Upload,tombol ini berfungsi untuk mengupload sketch ke board arduino. 

Walaupun kita tidak mengklik tombol verify, maka sketch akan di-compile, 

kemudian langsung diupload ke board. Berbeda dengan tombol verify yang 

hanya berfungsi untuk memverifikasi source code saja. 

3. New sketch membuka window dan membuat sketch baru. 

4. Open sketch membuka sketch yang sudah pernah dibuat. Sketch yang dibuat 

dengan IDE arduino akan disimpan dengan ekstensi file .ino 

https://processing.org/
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5. Save sketch menyimpan sketch, tapi tidak disertai dengan mengkompile. 

6. Serial monitor membuka interface untuk komunikasi serial. Keterangan 

aplikasi pesan-pesan yang dilakukan aplikasi akanmuncul di sini, 

misal Compiling dan Done Uploading ketika kita mengcompile dan 

mengupload sketch ke board arduino. Konsol log pesan-pesan yang 

dikerjakan aplikasi dan pesan-pesan tentang sketch akan muncul pada bagian 

ini. Misal, ketika aplikasi mengcompile atau ketika ada kesalahan pada sketch 

yang kita buat, maka informasi error dan baris akan diinformasikan di bagian 

ini. 

7. Baris sketch bagian ini akan menunjukkan posisi baris kursor yang sedang 

aktif pada sketch. 

8. Informasi board dan port bagian ini menginformasikan port yang dipakai oleh 

board arduino. 

 

 
Gambar 2.14 Software Arduino IDE 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 
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BAB III  

METODOLOGI PENELITIAN  

 

 

 

3.1. Tujuan perancangan 

Perancangan perangkat alat Pengiris Sayuran Otomatis Berdasarkan 

Ketebalan Berbasis Arduino Uno merupakan langkah awal untuk menentukan 

gagasan perangkat yang akan dibuat, gagasan ini dituangkan dalam bentuk desain 

skema gambar rangkaian dari perangkat yang akan dibuat. Hal ini dilakukan guna 

memperhitungkan berapa banyak komponen yang diperlukan untuk membuat 

rangkaian perangkat menjadi rangkaian yang komplit. 

 

3.1. Perancangan Ide 

Perancangan ide merupakan gagasan pemikiran yang dituangkan ke dalam 

bentuk skema gambar untuk menentukan bagaimana mekanisme kerja perangkat 

alat pengiris sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno yang 

akan dibuat. Perancangan                                      alat yang diaplikasikan ke dalam perangkat alat pengiris 

sayuran otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno ini disajikan pada 

Gambar 3.1. 

 

 
Gambar 3.1 Rangkaian Sistem 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 
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Pada Gambar 3.1 merupakan perancangan ide dari alat pengiris sayuran 

otomatis berdasarkan ketebalan berbasis arduino uno. Alat pengiris ini 

menggunakan keypad untuk mengatur ketebalan sayur yang akan diiris. Alat ini 

bekerja secara otomatis dengan merespon berapa besar ketebalan. Arduino uno 

kemudian memproses dan memberikan output yang telah diprogram sebelumnya. 

Hasil pengirisan ini kemudian ditampilkan pada LCD. 

 

3.3. Flowchart 

Flowchart adalah suatu bagian dengan simbol-simbol tertentu yang 

menggambarkan urutan proses secara mendetail dan hubungan antara suatu proses 

(instruksi) dengan proses lainnya dalam suatu program. Dalam perancangan 

flowchart sebenarnya tidak ada rumus atau patokan yang bersifat mutlak (pasti). 

Hal ini didasari oleh flowchart adalah sebuah gambaran dari hasil pemikiran 

dalam menganalisa suatu permasalahan dalam komputer. Karena setiap analisa 

akan menghasilkan hasil yang bervariasi antara satu danlainnya. 

 
Gambar 3.2 Flowchart 

(Sumber: Dokumentasi, 2022)
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Berdasarkan Gambar 3.2 dapat dijelaskan masing-masing flowchart sebagai 

berikut: 

1. Mulai 

Merupakan tahap awal permulaan dari sistem kerja alat, dalam tahap ini semua 

peralatan sudah siap dibuat untuk tahap berikutnya yaitu pengujian alat 

2. Studi literatur  

Inisialisasi bahan bahan yang akan dipersiapkan, arduino uno, motor stepper, 

LCD. 

3. Perancangan alat 

Proses pembuatan alat mesin pengiris sayuran, dengan mengkombinasikan ahli 

mekanik dalam pembuatan kerangka ke body mesin tersebut. 

4. Pembuatan alat 

Proses tahap perakitan dan bahan-bahan dijadikan alat yang akan diuji untuk 

pengambilan data. 

5. Pengujian alat dan pengambilan data 

Tahap ini adalah proses dimana alat dijalankan dan diuji coba untuk 

mengambil nilai atau hasil dari alat yang dibuat. 

6. Analisa data 

Tahap dimana hasil dari pengujian alat dianalisa agar mendapatkan hasil yang 

diinginkan. 

7. Validasi data 

Bertujuan untuk mengsinkronkan data dari pengujian alat. 

8. Pembuatan laporan 

Tahap ini adalah bertujuan untuk melaporkan hasil uji alat yang dibuat 

berbentuk laporan. 

9. Selesai 

Menandakan program berhenti. Tahap ini merupakan tahap akhir dari semua 

tahapan. 
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3.4 Perancangan konseptual sistem 

Rancangan perangkat ñalat Pengiris Sayuran Otomatis Berdasarkan 

Ketebalan Berbasis Arduino Unoò  dibuat sesuai ukuran 500mm x 369mm x 

496mm.Bentuk rancangan prototype dapat dilihat pada Gambar 3.3 sampai dengan 

Gambar 3.5 

1. Tampak Depan Alat 

 
Gambar 3. 3 Tampak Depan 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

Gambar 3.3 merupakan tampak depan dari perangkat alat pengiris sayuran 

yang akan dibuat. Pada gambar terdapat lima komponen yaitu LCD  untuk 

menampilkan nilai dari hasil pengukuran yang dideteksi oleh sensor,arduino uno 

yang digunakan sebagai penghubung program,keypad yang digunakan untuk 

tombol setting,driver motor digunakan untuk mendorong geraknya motor 

stepper,dan power supply digunakan sebagai tegangannya. 

2. Tampak Atas Alat 

 
Gambar 3. 4 Tampak Atas Alat 

(Sumber: Dokumentasi, 2022

Motor DC 
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Gambar 3.4 merupakan tampak dalam dari rancangan yang akan dibuat. Pada 

gambar tersebut terdapat beberapa komponen yaitu Motor DC,Cover Mata 

pisau,Motor Stepper pendorong. 

3. Tampak Keseluruhan  

 
Gambar 3. 5 Tampak Keseluruhan 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

Gambar 3.5 merupakan tampak keseluruhan dari rancangan perangkat alat 

pengiris sayuran yang akan dibuat. Pada gambar tersebut terdapat keypad 

Kemudian nilai hasil pengukuran ketebalan akan ditampilkan pada LCD sesuai 

mode pengukuran yang ditekan pada keypad (tombol). 

 

3.5. Blok Diagram Sistem 

Blok diagram adalah suatu pernyataan gambar yang ringkas dari gabungan 

antara masukan, keluaran dan proses dari suatu sistem. Blok diagram perancangan 

komponen dapat dilihat pada Gambar 3.6 
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Gambar 3.6 Blok Diagram Perancangan Alat 

(Sumber: Dokumentasi 2022) 

 

Berdasarkan Gambar 3.6 Dapat dijelaskan masing-masing blok diagram 

sebagai berikut: 

1. Arduino Uno 

Arduino adalah pengendali mikro single-board yang bersifat open-source, 

dirancang untuk memudahkan penggunaan elektronik dalam berbagai bidang. 

2. Keypad 

Berfungsi sebagai sarana untuk memberi perintah ketebalan irisan yang 

diberikan dan diperlihatkan pada LCD. 

3. LCD 

Berfungsi untuk menampilkan suatu keluaran dari pembacaan sebuah sensor 

yang ditampilkan menjadi sebuah nilai dan teks. 

4. Driver Motor Stepper 

Berfungsi sebagai mengatur posisi sayur pas ke pisau pegiris. 

5. Motor Stepper 

Berfungsi sebagai aktuator yang merubah tenaga listrik menjadi energi 

mekanik (putar). 

6. Driver Motor 

Bertujuan untuk menggerakkan motor DC atau mengatur kerja motor. 

7. Motor Pisau  

8. Pemotong Motor pisau pemotong berfungsi sebagai pemotong sayuran. 

Sensor 

Ultrasonic
Arduino Uno

Lcd Driver Motor

Driver Motor 

Stepper

Motor Pisau 

Pemotong

Motor Stepper

Keypad
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BAB I V 

HASIL DAN PENGUJIAN  

 

 

 

4.1 Hasil Perancangan Alat 

Dalam hasil pembuatan perancangan pada Rancang Bangun Alat Pengiris 

Sayuran Otomatis Berdasarkan Ketebalan Berbasis Arduino Uno perlu 

diperhatikan bahwa komponen memerlukan supply yang mencukupi untuk 

memberikan tegangan dan arus pada komponen, sehingga sistem berjalan dengan 

sempurna, komponennya yaitu: Arduino Uno, Power Supply 12Volt, keypad, 

LCD, Motor stepper, Driver motor. Gambar keseluruhan alat dapat dilihat pada 

Gambar 4.1. sampai Gambar 4.3. 

 

 
Gambar 4. 1 Tampak Keseluruhan alat 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 
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Gambar 4. 2 Tampak Atas Alat 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 

 

 

 
Gambar 4. 3 Tampak samping Alat 

(Sumber : Dokumentasi, 2022) 

 

 

4.1.1 Hasil Pengujian Alat 

Dari hasil pembuatan dan perakitan perancangan alat, maka selanjutnya 

adalah pengujian dan menganalisa data dari alat yang telah dibuat. Tujuan 

penelitian ini adalah untuk mengetahui apakah pengoperasian pengirisan sayuran 

berdasarkan ketebalan dengan berbasis arduino uno sudah sesuai dengan 

perancangan alat. Adapun pengujian hardware maupun software terhadap data 

Mata pisau 

Motor stepper 

Motor DC 

Motor stepper 
Box  

komponen 
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yang diporoleh. Proses pengujian sistem dilakukan tiap-tiap komponen dari setiap 

sistem sehingga akan diketahui kinerja dari masing-masing komponen dengan 

baik. 

 

4.1.2 Pengujian Arduino uno 

Pada pengujian Arduino uno yaitu dengan memasukkan program yang telah 

dibuat selanjutnya di-upload, menandakan berhasil atau gagalnya upload, dapat 

dilihat pada Gambar 4.3 dan Gambar 4.4 

 

 
Gambar 4. 4 Program berhasil di upload 

 (Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

 

 
Gambar 4. 5 Program gagal di upload 

(Sumber: Dokumentasi, 2022) 

 

4.1.3 Pengujian Keypad 4x4 

Pada pengujian alat ini, Keypad matriks 4x4 adalah tombol-tombol yang 

disusun secara matriks (baris x kolom) sehingga dapat mengurangi penggunaan 

pin masukan. Pada pengujian ini keypad befungsi untuk memasukkan nilai. Hasil 

pengujian dapat dilihat pada Tabel 4.1.    

][Tabel 4.1 Pengujian Keypad 4x4 

 

No 

 

Tombol 

 

Yang Tampil  pada Arduino  

 

Keterangan 

1 1 1 Berhasil 

2 2 2 Berhasil 

3 3 3 Berhasil 

4 4 4 Berhasil 
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5 5 5 Berhasil 

6 6 6 Berhasil 

7 7 7 Berhasil 

8 8 8 Berhasil 

9 9 9 Berhasil 

10 *  *  Berhasil 

11 0 0 Berhasil 

12 # # Berhasil 

13 C C Berhasil 

14 D D Berhasil 

15 A A Berhasil 

16 B B Berhasil 

(Sumber: Data Olahan, 2022) 

 

Berdasarkan pada Tabel 4.1 dapat disimpulkan bahwa keypad 4x4 dapat 

berfungsi dengan baik dan diperoleh hasil pengujian dengan tingkat 

keberhasilan pengujian komponen 100% berhasil. 

 

4.1.4 Pengujian LCD 

Pada pengujian alat ini, Pengujian pada liquid crystal display (LCD) 

bertujuan untuk mengetahui apakah LCD bekerja dengan baik. LCD dilengkapi 

dengan modul untuk meringkas pengkabelan dan menghemat penggunaan pin 

pada mikrokontroler untuk mengakses LCD (VCC, SCL, SDA). Hasil dari 

pengujian dari LCD 16x2 dengan modul dapat dilihat pada Tabel 4.2. 

     Tabel 4.2 Pengujian LCD 

No.        Perintah Perogram                         Hasil      Keterangan 

 1. lcd.setCursor(0, 0); 

lcd.print("Perkenalkan Nama"); 

   

Sukses 

   2. lcd.setCursor(0, 0); 

lcd.print("Set 

Ketebalan"); 

 Sukses 

      (Sumber: Data olahan, 2022) 
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Berdasarkan pada Tabel 4.2 dapat dapat disimpulkan bahwa LCD dapat 

berfungsi dengan baik dapat menampilkan perintab sesuai perogram yang telah 

dibuat sebelumnya dan diperoleh hasil pengujian dengan tingkat keberhasilan 

pengujian komponen 100% berhasil. 

 

4.1.5 Pengujian power supply 

Power supply atau catu daya berfungsi untuk mengubah tegangan DC  

menjadi DC 5 V serta menstabilkan tegangan, kemudian power supply bisa diatur 

sesuai kebutuhan sistem. Power supply berfungsi sebagai tegangan input yang 

dihubungkan melalui modul step down. step down berfungsi menurunkan 

tegangan DC ke DC (converter DC ke DC atau choppers). 

     Tabel 4.3 Pengujian Power Supply 

No Vin(v) power 

supply 

Vout(v)  

power supply 

Vin(v) 

Stepdown 

Vout(v) 

stepdown 

Kondisi 

1 0 0 0 0 Off  

2 238 11,7 11,7 5 On 

     (Sumber: Data Olahan, 2022) 

 

Berdasarkan pada Tabel 4.3, pengujian yang dilakukan, komsumsi tegangan 

masukan pada direct current (DC) dengan keluaran sebesar 11,7 V untuk 

menyuplai DC stepdown. Pengujian yang dilakukan pada stepdown,Tegangan 

masukan pada stepdown yang digunakan sebesar 11,7 V dan kemudian tegangan 

diturunkan menjadi 5 V untuk menurunkan tegangan pada power supply. 

 

4.1.6 Pengujian Motor Stepper 

 Pada pengujian alat ini, motor stepper  digunakan sebagai pendorong untuk 

mendorong besi agar sayur terdorong mendekati mata pisau. Saat dilakukan 

pengujian, dilakukan 5 kali uji untuk melihat hasil yang tepat dan akurat. Hasil 

pengujian dapat dilihat pada Tabel 4.4.  
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         Tabel 4. 4 Pengujian Motor Stepper 

No Perintah pergerakan 

motor(mm) 

Jarak pergerakan 

motor(mm) 

Error (%)  

1 30 34 13,3 

2 45 49 8,8 

3 60 64 6,6 

4 75 79 5,3 

5 90 90 0 

                (Sumber: Data Olahan, 2022) 

 

Berdasarkan tabel 4.4 didapatkan error terendah pada perintah 90° error 

tertinggi pada perintah 30°, untuk mendapatkan nilai error maka digunakan 

persamaan 4.3(Greelane.com,2016).  

Error = 
Ј

x 100 

 

1. 30°= x100=13,3% 

2. 45°= x100=8,8% 

3. 60°= x100=6,6% 

4. 75°= x100=5,3% 

5. 90°= 
  

x100=0% 

 

4.1.7 Pengujian mata pisau 

Pada pengujian mata pisau digunakan sebagai pengiris untuk mengiris 

sayuran. Pengujian dilakukan untuk melihat apakah mata pisau bekerja dengan 

baik. Hasil pengujian dapat dilihat pada Tabel 4.5.   

          Tabel 4.5 pengujian Mata pisau  

No  Nama Pengujian Kondisi Pengujian Hasil Pengujian 

1  

 

Mata pisau 

jika Masukan sayuran  utuh Sayuran  sudah 

terpotong dengan 

baik 

2 Jika tidak masukan sayuran  utuh Sayuran  tidak 

terpotong 

          (Sumber: Data Olahan, 2022)  
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 pada mata pisau tujuan dari pengujian ini, adalah untuk mendeteksi jika ada 

sayuran motor DC akan ON atau OFF.  

4.1.8 Kalibrasi jarak 

Pada kalibrasi jarak dilakukan dengan membandingkan jarak hasil 

sebenarnya dengan jarak pada layar LCD. Hasil pengukuran dapat dilihat pada 

Tabel 4.6.   

  Tabel 4.6 Kalibrasi Jarak 

No Jarak yang 

disetting(mm) 

Pergerakan motor 

stepper(mm) 

1 10 14,9 

2 20 28,2 

3 30 41,2 

4 40 56,8 

5 50 69,8 

6 60 82,6 

                                     (Sumber: Data Olahan, 2022) 

 

Berdasarkan pada Tabel 4.6 Hasil kalibrasi jarak yang sudah diukur dan 

dibadingkan, jarak yang disetting dengan jarak pergerakan pada motor stepper 

memiliki selisih pada pengujian 1=4,9 mm, pengujian 2=8,2 mm, pengujian 

3=11,2 mm, pengujian 4=16,8 mm, pengujian 5=19,8 mm, pengujian 6=22,6 mm. 

 

4.2 Pengujian Keseluruhan Alat  

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui berhasil atau tidaknya alat yang 

dibuat. Setelah melalui pengujian tiap-tiap komponen dan proses perakitan, maka 

dilakukan proses pengujian alat secara keseluruhan. Sebelum menjalankan sistem, 

komponen-komponen diberikan tegangan sesuai dengan ketentuannya. 

Pada mesin pengiris sayuran menggunakan power supply yang bertegangan 

12 V lalu tegangan pada power supply diturunkan menggunakan stepdown 

menjadi 5V. Output power supply terhubung ke input Arduino Uno.  Modul 

Arduino Uno digunakan untuk mengatur komponen-komponen yang masing-

masing terhubung ke keypad dan LCD. Output dari Arduino Uno sendiri yaitu 
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LCD yang berfungsi sebagai menampilkan nilai ketebalan yang sudah disetting. 

Setiap nilai sesuai dengan yang diprogram pada Arduino Uno. Pengujian alat 

keseluruhan dapat dilihat pada Tabel 4.7. 

  Tabel 4.7 Hasil pengujian alat secara keseluruhan 

No Set ketebalan 

(mm) 

Hasil pengirisan 

(mm) 

Gambar hasil pengirisan 

 

1 

 

1 

 

2 mm 

 

 

2 

 

1 

 

2 mm 

 

 

3 

 

1 

 

2 mm 

 

 

4 

 

1 

 

2 mm 

 

 

5 

 

1 

 

2 mm 

 

 

6 

 

2 

 

4 mm 

 

 

7 

 

2 

 

4 mm 
 

 

8 

 

2 

 

4 mm 

 

 

9 

 

2 

 

4 mm 
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10 

 

2 

 

4 mm 

 

 

11 

 

3 

 

6 mm 

 

 

12 

 

3 

 

6 mm 

 

 

13 

 

3 

 

6 mm 

 

 

14 

 

3 

 

6 mm 

 

 

15 

 

3 

 

6 mm 

 

 

16 

 

4 

 

8 mm 

 

 

17 

 

4 

 

8 mm 

 

 

18 

 

4 

 

8 mm 

 

 

19 

 

4 

 

8 mm 

 














