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Perancangan Elektrikal Alat Untuk Sensor Proximity Dan Motor DC Pada Panel
Elektrikal Mesin Milling

ABSTRAK

Sensor proximity adalah alat atau perangkat yang dapat mendeteksi perubahan
jarak pada suatu benda. Namun proses tersebut terjadi dengan tanpa adanya kontak
fisik. dalam _prosesnya sensor proximity —memakai pemancar radiasi
elektromagnetik. Inilah yang membuat perangkat bisa mendeteksi keberadaan
benda ataukondisinya meskipun tanpa ada kontak fisik. Dengan adanya kondisi ini
maka sistem kerja sensor.ini.dapatimemberikan.informasi ke ESP32 dan akan meng-
control dan menampilkan di layar LCD.atau layar monitor mesin untuk segera
melakukan Tindakan perawatan tool, Dalam-hal ini penulis menambahkan sebuah
fitur terhadap mesin milling dimana fitur tersebut mengguakan implementasi sesor
proximity, dimana fungsi sensor tersebut adalah sebagai pembaca dan pengirim
sinyal untuk mentransferkan pemancar radiasi sensor menjadi input barang dan
meng counter motor DC dimana hal tersebut dibantu dengan ESP32. Dalam hal ini
penulis bertujuan agar alat ini-bisa berguna di dunia industry khusus nya di dunia
industry otomotif agar dengan protetipe ini bisa mempermudah teknisi untuk
melakukan " tindakan perawatan dan.peremajaan -mesin. Diharapkan dengan
menambahkan fitur ini di mesin milling yang biasa dipakai di dunia industri
otomotif khusus nya sepeda motor operator mesin dan teknisi mesin dapat lebih

mudah untuk melakukan Tindakan maintenance.

Kata Kunci: Sensor Proximity, ESP32, Motor DC, Mesin Milling, Mesin Pemahat,

Tindakan maintenance, Batas Waktu Pakai Alat
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Design of Electrical Tools for Proximity Sensors and DC Motors in Milling

Machine Electrical Panels

ABSTRACT

Proximity sensor is a tool or device.that can detect changes.in the distance to an
object. But the process occurs without any physical contact. In the process, the
proximity sensor uses an electromagnetic radiation emitter. This is what makes the
device able to detect the presence of objects or their.condition even without physiecal
contact. With' this condition, this sensor work system can provide information to
Arduino and will control and display on the LCD screen or machine monitor screen
to immediately carry out tool maintenance actions. In_this_case the author adds a
feature to the milling machine where the feature uses a processor implementation
proximity, where the function of the sensor is.as a reader and sender of a signal to
transfer the sensor radiation emitter to.input goods and counter DC motors where
this is assisted by ESP32. In this case the author aims for this tool to be useful in
the industrial world, especially in the automotive industry so that with this prototype
it can make it easier for technicians to carry out maintenance and engine
rejuvenation actions. It is hoped that by adding this feature to milling machines
which are commonly used in the automotive industry, especially motorbikes,
machine operators and machine technicians.can more. easily carry out maintenance

actions.

Keywords: Proximity Sensor, ESP32, DC Motor, Milling Machine, Sculpting

Machine, Maintenance Measures, Tool Time Limit
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dunia industri otomotif ialah industri yang tidak hanya memproduksi
untuk permintaan penjualan di Indonesia tapi juga mengekspor ke luar negeri
salah satu nya adalah negara Thailand«"Industri Otemotif membagi prosesnya
menjadi beberapa bagian proses antara lain casting, ptoses‘machining, proses
assy engine, proses welding, proses painting, dan proses assy unit. Terutama di
bagian proses machining saat ini memproduksi 5 komponen utama ‘yaitu,
crankcase Jleft dan right; erankshaft, missionecase, cylinderhead,  dan
cylindercomp masing-masing berjalan dengan dan memproduksi jenis motor
matic: Salah salah satu proses di line cylinderhead ini membutuhkan presisi
yang akurat dari sebuah barang yang nanti di hasilkan sebuah mesin, yang
dimana ini sangat mempengaruhi-Kualitas sebuah barang yang di hasilkan
mesin untuk nanti hasil jadi sebuah unit. Hal ini sudah lumrah di dunia industri
otomotif.

Dalam aktivitas produksi machining terdapat beberapa proses machining
ialah  milling, prinsip kerja mesin milling adalah mesin yang membuat
perubahanpermukaan benda kerja dengan menggunakan alat potong (milling
cutter) yang berputar tegak lurus pada sumbu nya. Yang dimana dari proses
milling tersebut membutuhkan kepresisian dari sebuah barang yang di hasilkan
dari suatu mesin, sebelum lanjut ke mesin atau tahap proses selanjutnya. Dari
sekian banyak nya tool yang di gunakan untuk menghasilkan sebuah barang
yang presisi dan akurat, di mesin rofary milling ini memiliki life time tool
(waktu pakai fool untuk segera melakukan perawatan atau pergantian t0ol)
yang dimana dariw..sebuah fool yang digunakan oleh sebuah mesin ini
diharapkan dapat menjaga sebuah kepresisian dan ke akuratan barang yang di
hasilkan dari mesin ini, sensor proximity ini bisa menjadi sistem untuk
membantu dari Tindakan yang nantinya untuk melakukan sebuah perawatan

tool.
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Sensor proximity adalah alat atau perangkat yang dapat mendeteksi
perubahan jarak pada suatu benda. Namun proses tersebut terjadi dengan tanpa
adanya kontak fisik. Dalam prosesnya sensor proximity memakai penganar
radiasi elektromagnetik. Inilah yang membuat pperangkat bisa mendeteksi
keberadaan benda atau kondisinya meskipun tanpa ada kontak fisik. Dengan
adanya kondisi ini maka sistem kerja senser«ini dapat memberikan informasi
ke Arduino dan akan meng control dan menampilkan di.layar LCD atau layar
monitor mesin untuk segera melakukan Tindakan perawatan ¢ool, dampak dari
tindakan ini yaitu.menjaga dari standarisasi sebuah barang di PL.XYZ yang
sudah ada dari tingkat ketinggian, tingkat kemulusan suatu permukaan barang,
dan kekasaran permukaan barang. Schingga mesin akan segera memberikan
informasi ke teknisi maka dari itu penulis tertarik untuk mengangkat materi

tentang meningkatkan akurasi /ife time.cutting tool.

Kecepatan putaran merupakan salah satu parameter penting yang harus
dikendalikan dari motor DC. Pengaturan-kecepatan putaran motor DC sering
dilakukan dengan menggunakan.rangkaian-rangkaian analog. Salah satu
kelemahan pengaturan kecepatan putaran-motor DC menggunakan rangkaian
analog adalah sulitnya mengetahui berapa kecepatan putaran motor DC yang
sebenarnya. Olehnya itu, bisa digunakan rangkaian kombinasi yaitu rangkaian
analog sebagai pengatur kecepatan putaran motor DC dan rangkaian digital
untuk menampilkan nilai kecepatan putaran motor DC. Perkembangan
teknologi  saat ini mulai. bergeser menuju. proses otomatisasi dengan
menggunakan komputer sebagai pusat pengontrolan peralatan elektronika.
Perpaduan' rangkaian analog, rangkaian digital, rangkaian terintegrasi,
komputer hardware dan software menjadikan pengendalian sistem semakin
mudah, akurat, fleksibel, dan.lebih cerdas. Kelebihan pengaturan kecepatan
putaran motor DC menggunakan komputer-adalah tingkat akurasi yang tinggi,
mudah dalam memonitoring kecepatan putaran serta pengendalian yang mudah

karena pengaturannya menggunakan program (software) komputer.

Maka dari itu penulis menggunakan motor DC ini untuk memenuhi
kebutuhan dari alat yang akan di buat nanti nya dimana kegunaan motor ini

yaitu sebagai penggerak sebagai meja dari mesin protetipe mesin milling.
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1.2 Perumusan masalah

Berikut beberapa rumusan pokok masalah utama, Rumusan pokok

permasalahannya antara lain:

A. Bagaimana Pengimplementasian sensor Proximity Pada prototype mesin
milling dan jalur elektrikal sebagai pemantau pada mesin miiling ini?
B. Metode apa yang digunakan untuk menggerakan mesin ini menggunakan
motor DC?
C. Seberapa besar keakuratan sensor proximity ini?
1.3 Tujuan

Tujuan dari penulisan laporan ini.adalah:

A.

Mengetahui bagaimana cara mengimplementasikan sensor proximity pada
prototype mesin milling

Mendapatkan data pasti untuk melakukan maintenance pada mesin milling
Mengetahui ke akuratan metode digitalisasi pada mesin di industri

menggunakan pengimplementasikan sensor dan mikrokontroler.

1.4 Luaran

Bagi Lembaga Pendidikan dan Perusahaan

Improvement untuk menjaga sebuah kepresisian hasil kerja mesin di mesin

rotary milling

Bagi Mahasiswa

Laporan Tugas Akhir
Poster Dan SOP Alat

Draft Atau Artikel Ilmiah Untuk publikasi Seminar Nasional Teknik Elektro
PNJ Atau Jurnal'Nasional
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Dari pembuatan pengembangan alat berdasarkan perancangan, pengujian
dan analisis pada ESP32 dan Notifikasi Telegram pada Implementasi Sensor
Proximity Pada Sistem Pendeteksi Cacat Mata Pisau pemahat dapa disimpulkan

e Dengan inipenulis nisa mengetahui dari jalur atau instalasi listrik yang
benar.semua komponen yang ada di dalam panel mesin protetipe ini
dapat berjalan dengan semestinya denga napa yang sudah di program

untuk menjalankan mesin protetipe ini.

e Metode yang digunakan untuk menggerakan mesin ini menggunakan
Modul motor DC L298N dengan ini penulis dapat menggerakan dengan

sesuai dan berjalan dengan semestinya.

e Dengan dibantunya sensor proximity ini_counting yang sudah dibuat
dapat berjalan dan berhenti sesuai dengan yang sudah di buat dan ter-

ukur dengan presentase 60%

5.2 Saran

Saran-saran untuk Implementasi-Sensor Proximity Pada Sistem Pendeteksi
Cacat Mata Pisau Pemahat adalah:

e Menambahkan mata pisau pada.alat protetipe mein milling ini.

o Memodifikasikan kerangka untuk alat protetipe tersebut agar dapat
melihat dengan jelas dari 1 sisi.
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e Memposisikan dengan poros motor denganimeja jig agar stabil.dengan
putaran mesin.
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#include <Wire.h>
#include <LiquidCrystal 12C.h>
#include <WiFiClientSecure.h>
#include <UniversalTelegramBot.h>
#include <WiFi.h>

#include <ArduinoJso
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#define id "6130077717"

unsigned int counter = ();
unsigned int setPoint = 5;

bool lastState = LOW; bool

messageSent = false; const
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int freq = 5000; const int

Z pwmChannel = 0, const int

resolution = 8;

i
v
=
2]
=
8

WiFiClientSecure client;
UniversalTelegramBot bot(BOT

botRequestDelay = 1000;
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WiFi.begin(ssid, pass); #ifdef ESP32
client.setCACert(TELEGRAM CERTIFICATE ROOT);
#endif while (WiFi.status() |=

WL CONNECTED) { delay(1000);

Serial printin("Mencoba konek ke WiFi...");
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Serial.println("Terhubung ke WiFi!");
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led.init();
' led.backlight();
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achPin(pwmMc

chPin(15, 0)
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lcd.setCursor(0, 0),
led. print("Jumlah Part :");
led.setCursor(15, 0);

led print(counter);

Serial.println(counter);
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) && lastState == LOW) { counter++;
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led.setCursor(0, 1);
led.print("Status : ");

// Update Jumlah Part if (currentState == HIGH

led.setCursor(10, 1),

led.print("Ada!
sebelumnya

Ada beberapa spasi-tambahan untuk menghapn

® )\

delay(50

nter >= setPoi
esan = "Mesin
essage(id, k

eset flag pes
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delay(500);
/

lastState = currentState;

delay(10),
/
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