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RINGKASAN

Sistem kendali atau sistem kontrol adalahalat di gunakan
mengendalikan  memerintah dan mengatur keadaan dari suatu sistem.
Pembuatan rancang bangun sistem kontrol otomatis pada alat bantu mesin roll
pipa bertujuan untuk merancang dan membuat sistem kontrol pengaturan
jarak ulir daya dengan benda kerja yaitu berhenti otomatis setelah mengatur
jarak ulirdaya dengan dais dan menunjukan jarak sensor dengan benda kerja
dengan sebuah display.

Metode penelitian adalah metode desain eksperimen dengan tahapan
rancang bangun sistem kontrol pada mesin roll pipa diawali dengan proses
perancangan desain sistem kontrol, gambar desain sistem kontrol, diagram
blok sistem kontrol, pembuatan sistem kontrol pada mesin roll pipa dan
pengujian . Proses pembuatannya untuk meliputi pembuatan desain sistem
kontrol yang akan dikendalikan, pembuatan software, dan perakitan sistem
kontrol mesin roll pipa.

Hasil penelitian adalah sistem kontrol pengaturan jarak pada mesin roll
pipa untuk mengatur defleksi pada benda kerja dengan menggunakan pipa
2/4inch dan defleksi 15mm menghasilkan jari-jari benda kerja 800 mm

Kata kunci : Arduino UNQO, motor stapper, Mesin roll pipa



DESIGN AND BUILD DISTANCE CONTROL SYSTEM ON ROLL
BENDING PIPE
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ABSTRACT

The control system or control system is a tool used to control, command
and regulate the state of a system. The design and construction of an automatic
control system on the pipe roll machine tool aims to design and create a control
system for regulating the power thread distance with the workpiece, namely
stopping automatically after adjusting the power thread distance with dais and
showing the sensor distance to the workpiece with a display.

The research method is an experimental design method with control
system design stages on a pipe roll machine starting with the control system
design design process, control system design drawings, control system block
diagrams, manufacture of control systems on pipe roll machines and testing. The
manufacturing process includes the design of the control system to be controlled,
the manufacture of software, and the assembly of the pipe roll machine control
system

The result of the research is a system, control of distance control on a pipe
roll machine to adjust the deflection of the workpiece using a 2 / 4inch pipe and a
deflection of 15mm produces a workpiece radius of 800 mm.

Key words: Arduino UNO, stapper motor, pipe roll machine
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