Lampiran

1. Spesifikasi Actuator linear dan Pneumatic

a. Actuator Linear

Length: 150mm
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| Linear Motor 12V 1200N 5mm/s

Linear Motor 150mm 12V DC 5mm/s 1200N / 120KG Linear/ Tubular
Actuator
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Tidak Ada Merek
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KOTA JAKARTA PUSAT - SAWAH BESAR, DKI JAKARTA, ID

Deskripsi Produk

Linear Motor 150mm 12V DC Smmy/s 1200N / 120KG Linear/ Tubular Actuator

Stroke length : 150mm

Installation Length : 255mm

Extended Length : 355mm

Speed : Smm/s

Voltage(V): DC 12V

Max load: 1200N = 120kg

Specifications:

-Material: Aluminum alloy

-Load capacity: 1200N/120Kg

-Speed: 5mm/s

-Input Voltage: 12V DC
-Stroke Length: 150mm/6 inch
-Duty cycle: 10%
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b. Pneumatic

an

type : double act
licable : air

pressure range : 1 - Sbar
temperature -5 - 60
speed range 50 - BOOmm/s

stroke : 500 mm

Nates:Mohon Konfirmasi Untuk Stock Terlebibh Dakbo

o © mandiri tekno jaya ¥ %

Specifications:
-Rod diameter : tread M16x1.5
-Bore Size : 50

L3

-Square cover : 75 mm

-Port size : 1/4"

-Action type : double action
-Applicable : air

-Pressure range : 1 - 9bar
-Temperature : -5 - 60

-Speed range :50 - 800mm/s
-Caution type : adjustable cushion
-Stroke : 500 mm
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2. Perhitungan tegangan power suplay

a. Perhitungan pada tegangan 12 VDC

1). Koreksi.
Koreksi=X —Y
=12,5-12=0,5VDC
2). Error.

% Error = %X x 100

= 12"’1’;12 x 100 %= 0,04%

Perhitungn pada pengukuran tegangan actuator linear dengan
pengabilan data sebanyak 18 kali tiap actuator linear dengan berat
yang berbeda
A. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 0 Kg.
1). Rata-rata.

o Yxi
X =—

n
x =22% - 1209 VDC
2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12,09-12 = 0,09vDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

_ 12,0;92—12 x 100 %= 0,0075%

B. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi

turun dengan input 12VDC dan beban 0 Kg.

1). Rata-rata.
Yxi

n

X =
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7 =229 - 1189VDC

18

2). Koreksi.
Koreksi=X —Y
=12-11,89=0,11VvVDC
3). Error.

% Error = %X x 100

_ % x 100 %= 0,0091%

C. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ XXl
X =—

n
x =227° - 11,82 vDC

18

2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12-11,82 =0,18vDC

3). Error.

% Error = Y%i X 100

= 12‘;1'82 x 100 %= 0,015%

D. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

o Yxi
X ==
n
x =227 - _1182VDC
18
2). Koreksi.

Koreksi= X —Y



=12-11,82=0,18 VDC
3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 12‘;1'82 x 100 %= 0,015%

E. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X =——

n
x =283 - 1213VvDC
2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12-12,13 =0,13vDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 12‘3'13 x 100 %= 0,010%

F. Perhitungan pada tegangan actuator linear kepala pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X =—
n
x =228 - _1181VDC
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y
=12-11,81=0,19 vDC
3). Error.

% Error = %X x 100



= 12‘121'81 x 100 %= 0,015%

G. Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi

naik dengan input 12 VDC dan beban 0 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X =—

n
% =273 - 1202 vDC
2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12-12,02 = 0,02vDC

3). Error.

% Error = %? x 100

12-12,02

= 5 X 100 %= 0,0016%

H. Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi

turun dengan input 12VDC dan beban 0 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X =—
n
x =222 = 12,05 vDC
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y
=12-12,05=0,05 VDC
3). Error.

% Error = Y%X x 100

-12,05-12

= ——0 X 100 %= 0,0041%

Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 15 Kg.
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1). Rata-rata.

X
X ==
n
x =283 - 12 13VvDC
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y
=12-12,13=0,13vDC
3). Error.

% Error = %X x 100

= 12'15’2‘“ x 100 %= 0,010%

Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ XXl
X ==

n
x=22% - 1211 VDC

18

2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12-12,11 =0,11 VvDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 12'1112‘12 x 100 %= 0,009%

K. Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 30 Kg.

1). Rata-rata.

Xxi

n

X =
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213,66

X = =11,87 VDC
2). Koreksi.
Koreksi=X —Y
=11,87-12=0,13vDC
3). Error.

% Error = %X x 100

= 12‘;21'87 x 100 %= 0,010%

L. Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ o Xxi
X =—"

n
¥ =22183 - 1213 VDC

18

2). Koreksi.

Koreksi=X —Y

=-12,13-12=0,13 VDC

3). Error.

% Error = Y%i X 100

= 12‘3'13 x 100 %= 0,010%

M. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada
kondisi naik dengan input 12 VDC dan beban 0 Kg.

1). Rata-rata.

_ XX
X ==
n
=255 1108 VDC

18



2). Koreksi.
Koreksi=X — Y
=12-11,98 = 0,02vDC
3). Error.

% Error = Y%i x 100

= 12‘;1'98 x 100 %= 0,0016%

N. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada
kondisi turun dengan input 12VVDC dan beban 0 Kg.
1). Rata-rata.

_ o xxi
X=—

n
¥ =222 - 11,99 vDC

18

2). Koreksi.

Koreksi=X —Y

=11,99-12 = 0,01 VDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

= =22 % 100 %= 0,0008%

O. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada

kondisi naik dengan input 12 VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ i
X ==
n
% =2%* - 1203VDC
2). Koreksi.

Koreksi=X —Y
=12,03-12 = 0,03vDC
3). Error.



% Error = Y%X X 100

= 12‘3"’3 x 100 %= 0,025%

P. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada
kondisi turun dengan input 12VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X ==

n
% =213% — _1197VDC

18

2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=11,87-12=0,13 vDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 12‘121'87 x 100 %= 0,010%

Q. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada
kondisi naik dengan input 12 VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X ==
n
x =22 =12,00VDC
18
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y
=12-12=0VDC
3). Error.

% Error = %X x 100

12-12

= —— x 100 %= 0%
12



72

R. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kanan pada
kondisi turun dengan input 12VVDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X =—

n
7="2%7" - 1193VDC

18

2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=-11,93-12 = 0,07 VDC

3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 12‘;1'93 x 100 %= 0,005%

S. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kiri pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 0 Kg.
1). Rata-rata.

X
X ==

n
X = 2116; = 12,05 VDC
2). Koreksi.

Koreksi= X —Y

=12,05-12 = 0,05vDC

3). Error.

% Error = Y%i X 100

= 12‘3'05 x 100 %= 0,0041%

T. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kiri pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 0 Kg.

1). Rata-rata.
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__ xxi
x —
n

—216,18

X =-12,01 vDC
18

2). Koreksi.
Koreksi=X — Y
=12,01-12=0,01 vDC
3). Error.

% Error = Y%i X 100

= 12‘3'01 x 100 %= 0,0008%

U. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kiri pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ o xxi
X ==

n
=222 =1190VDC
2). Koreksi.

Koreksi=X — Y

=11,90-12 =0,1vDC

3). Error.

% Error = %X x 100

= 12‘;21'90 x 100 %= 0,008%

V. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki Kiri pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 15 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X ==
n
7="22% - 1199VvDC

18
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2). Koreksi.
Koreksi=X — Y
=11,99-12=0,01 VvDC
3). Error.

% Error = Y%i x 100

= 12‘11;'99 x 100 %= 0,008%

W. Perhitungan pada tegangan actuator linear kaki kiri pada kondisi
naik dengan input 12 VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X ==
n
x =222 = 11,90 VDC
18
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y
=11,90-12=0,10vDC
3). Error.

% Error = Y%X x 100

= 1271090 + 100 %= 0,008%

12

X. Perhitungan pada tegangan actuator linear badan pada kondisi
turun dengan input 12VDC dan beban 30 Kg.
1). Rata-rata.

_ X
X ==
n
x =228 - 1196 VDC
2). Koreksi.
Koreksi= X —Y

=-11,96-12 = 0,04 VDC
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3). Error.

% Error = Y%X X 100

= 12‘3'96 x 100 %= 0,003%

3. Perhitungan Nilai Komponen Resistor Driver Relay

R_V
i

R—5—16Q
=5=1

4. Diagram Rangkaian Yang Digunakan
A. Rangkaian Driver Relay

J3

laprtd a

J2

kel Actaior Livear

Inprtz
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B. Rangkaian Minimum System
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C. Rangkaian Push Button

1

1R12
1%

g
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Program Arduino Yang Digunakan

29 cuki_2| Arduino 1.8.9
File Edit Sketch Tocols Help

cuki_2

#include "MUOXT4HC4087.R"

MUX74HCA067 mux (A4, A3, A2, 2, 3 ):

violid setup()
{
Serial.begin(l15200);
while { !Serial )

mix.signalPin (A5, INPUT, DIGITAL)://5IG
pinMods {13, 0UTEUT) ; //EEPALL]
pinMods {12, 0UTEUT) ; //EEEALRZ
pinMods {11, 0UTEUT) ; / /BRDAN1
pinMode {10, OUTPUT) ; / /BADANZ
pinMods (9, OUTEUT) ; / /ERSURL
pinMode {8, OUTEUT) ; / /ERSTRZ
pinMode (7, CUTPUT) ; //ERAKT EANANI
pinMode (&, CUTPUT) ; //EAKT EANANZ2
pinMods {5, 0UTPUT) ; //ERET EKIRI1
pinMode {4, OUTPUT) ; //ERKT KIRIZ
pinMods (A1, OUTEUT) ; //bantu

woid loop()
{

byte datas

for (byte 1 =0 ; 1 < 16; ++1i)




29 cuki_2| Arduino 1.8.9
File Edit Sketch Tocols Help

for (byte 1 =0 ; 1 < 16; ++1)

data = mux.r=ad{i);
if { data == HIGH }
{
if{i==0)
{digitalWrite{13,HIGH);}/ /kepala
if{i==1)
{digitalWrite(12,HIGH);}/ /kelapa
if {i==2)
{digitalWrite (11,HIGH) ;}//badan
if{i==3}
{digitalWrite(10,HIGH);}//kadan
if{i==4)
{digitalWrite({7,HIGH);
digitalWrice (5,HIGH) ; }//kaki
if {i==0}
{digitalWrite {6, HIGH) ;
digitalWrite (4, HIGH) ; }//kaki
if {i==86)
{digitalWrite (%,HIGH) 7}/ /kasur
1Z{i==T)
{digitalWrite(8,HIGH) r}//kasur
if{i===8
{digitalWrite(7,HIGH) ;
digitalWrite (Al HIGH):1//kaki kanan
if {i==98}
{digitalWrite (& ,HIGH);
digitalWrice(Al,HIGH) ;1 //kaki kanan
if{i==10)
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&9 cuki_2 | Arduine 1.8.9
File Edit Sketch Tools Help

cuki_2

if {i==6)

{digitalWrite(9,HIGH) » }//kasur
if {i==T)

{digitalWrite (8, HIGH) ;] //kasur
if {i==8)

{digitalWrite{7,HIGH) ;
digitalWrite(Al,HIGH) 7}/ /kaki kanan
if{i==%)

{digitalWrite(& ,HIGH):
digitalWrite (Al ,HIGH) r}//kaki kanan
if {i==10)

{digitalWrite (5, HIGH)
digitalWrite (Al HIGH);]1//kaki kiri
if{i==11)

{digitalWrite(4,HIGH) ;
digitalWrite (&l,HIGH);}//kaki kiri

digitalWrite (13, LOW);
digitalWrite (12, LOW) ;
digitalWrite(11,LOW);
digitalWrite (10, LOW) ;
digitalWrite (9, LOWH) ;
digitalWrite (8, LOWH);
digitalWrite (7,LOH) ;
digitalWrite (&6, LOW) ;
digitalWrite (5, LOW)
digitalWrite (4,LOWH) ;

digitalWrice (Al,LOW);




