








 

  v 

KATA PENGANTAR 

Puji dan syukur penulis panjatkan atas kehadirat Allah SWT dan baginda 

Nabi Muhammad SAW.Syukur Alhamdulillah,akhirnya penulis berhasil 

menyelesaikan  skripsi ini dengan judul “PENIRIS MIE BASAH OTOMATIS 

BERBASIS MICROCONTROLLER ARDUINO”. 

Skripsi ini di susun guna melengkapi salah satu persyaratan untuk 

memperoleh gelar kesarjanaan program studi Teknik Informatika Fakultas 

Teknik Universitas Muria Kudus. Pelaksanaan pembuatan skripsi ini tak lepas 

dari bantuan dan dukungan beberapa pihak, untuk itu penulis menyampaikan 

ucapan terimakasih kepada: 

1. Allah SWT yang telah memberikan Rahmat dan Hidayah-nya. 

2. Bapak Prof. Dr. Ir. Darsono, M.Si selaku Rektor Universitas MuriaKudus. 

3. Bapak Mohammad Dahlan, S.T,M.T selaku Dekan Fakultas 

TeknikUniversitas MuriaKudus. 

4. Bapak Mukhamad Nurkamid, S.Kom, M.Cs, selaku Kepala Program Studi 

Teknik Informatika yang telah membantu dalam memberikan surat ijin 

penelitian skripsi ini. 

5. Ibu Rizkysari Meimaharani, S.Kom., M.Kom selaku pembimbing I yang telah 

banyak memberikan masukan selama penyusunan skripsi ini. 

6. Bapak Arief Susanto, ST, M.Kom selaku pembimbing II yang telah banyak 

memberikan masukan selama penyusunan skripsi ini. 

7. Bapak, Ibu dan saudara-saudara serta teman-teman yang selalu dan 

senantiasa memberikan doa,dukungan dan semangat untuk menyelesaikan 

skripsi ini. 

Penulis menyadari adanya kekurangan dan ketidaksempurnaan dalam 

penulisan laporan skripsi ini, karena itu penulis menerima kritik,saran dan 

masukan dari pembaca sehingga penulis dapat lebih baik dimasa yang akan 

datang. Akhirnya penulis berharap semoga buku skripsi ini bisa bermanfaat 

Khususnya bagi penulis dan umumnya bagi para pembaca. 

 

Kudus, 6 Maret 2023 
Penulis 

 



 

  vi 

PENIRIS MIE BASAH OTOMATIS BERBASIS 
MICROCONTROLLER ARDUINO 

 

Nama Mahasiswa : Abdul Ghoni 

NIM   : 201651047 

Pembimbing  :  

1. Rizkysari Meimaharani, S.Kom, M.Kom 

2. Arief Susanto, ST, M.Kom 

RINGKASAN 
 

Memasak mie basah yang benar memang terkesan mudah, tetapi tidak semua 

orang tahu memasak mie dengan tingkat kematangan yang sempurna dan 

mempertahankan mutu kematangan karena kegiatan yang repetitif itu akan terasa 

menjemukan dan melelahkan. Untuk meminimalisasi hal-hal tersebut maka 

manusia memerlukan robot sebagai pengganti yang mempunyai daya tahan serta 

konsentrasi yang tinggi terutama dalam mengerjakan pekerjaan yang 

berulangulang atau repetitif. Dengan kematangan yang sempurna, tekstur mie 

yang didapatkan tidak akan lembek dan cenderung kenyal sebagaimana mestinya 

mie. Penelitian ini bertujuan untuk merancang alat peniris mie otomatis yang 

dapat membantu  manusia dalam memasak mie basah dengan tingkat kematangan 

yang sempurna dan mempertahankan mutu kematangannya. Alat peniris mie 

basah otomatis ini menggunakan arduino uno R3 sebagai pusat pengendalian dan 

5 buah servo sebagai penggerak dengan metode inverse kinematics. Ketika waktu 

mie sudah matang, maka alat akan secara otomatis akan diangkat untuk ditiriskan 

terlebih dahulu.Saat penirisan sudah selesai selanjutnya mie basah akan dituang 

ke mangkok. 
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ABSTRACT 
Cooking the right wet noodles does seem easy, but not everyone knows 

how to cook noodles with the perfect level of doneness and maintain the quality of 
doneness because these repetitive activities will feel tedious and tiring. To 
minimize these things, humans need robots as substitutes that have high 
endurance and concentration, especially in doing repetitive or repetitive work. 
With perfect doneness, the texture of the noodles obtained will not be mushy and 
tend to be chewy as noodles should. This study aims to design an automatic 
noodle slicer that can help humans cook wet noodles with a perfect level of 
maturity and maintain the quality of maturity. This automatic wet noodle slicer 
uses Arduino Uno R3 as the control center and 5 servos as drivers with the 
inverse kinematics method. When the noodles are cooked, the tool will 
automatically be lifted to drain first. When the draining is complete, then the wet 
noodles will be poured into the bowl. 
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