
Pemrograman Motor Stepper Wire Feeder dengan 

Menggunakan Arduino untuk Pengelasan GTAW 

 

Wire Feeder Stepper Motor Programming using 

Arduino for GTAW Welding 

 
 
 

SKRIPSI 

 

 

 

 
Oleh: 

Zidane Abdul Manan 

 193030134 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
PROGRAM STUDI TEKNIK MESIN 

FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS PASUNDAN 

BANDUNG 

2024



iii 

 

LEMBAR PENGESAHAN 

Pemrograman Motor Stepper Wire Feeder dengan 

menggunakan Arduino untuk Pengelasan GTAW 

 
 

 

 

Nama : Zidane Abdul Manan 

NPM : 193030134 

 

 

 

 

 

Pembimbing Utama 

 

Ir. Agus Sentana, M.T. 

 

Pembimbing Pendamping 

 

Ir. Syahbardia, M.T. 

 

 

  

 

 

Foto 

3x4  



ABSTRAK 

Selama ini pengelasan masih menggunakan pengelasan manual beberapa masalah timbul pada 

hasil las yang dipengaruhi beberapa faktor seperti perbedaan tingkat keahlian operator, 

perubahan kondisi fisik dan psikis operator las. Pada penelitian ini akan dibahas tentang 

pengaturan kecepatan dan filler untuk proses pengelasan TIG  (GTAW) dengan menggunakan 

pemrograman Arduino UNO, bagaimana cara membuat program motor stepper bergerak 

sesuai yang diinginkan pada proses pengelasan berjalan. Untuk Melakukan pengaturan 

kecepatan filler tersebut melalui beberapa tahap yaitu pembuatan program pergerakan meja 

dan filler metal menggunakan motor stepper dengan terlebih dahulu menentukan algoritma 

pemrogramannya. Setelah itu dilakukan pengujian untuk membuktikan motor stepper bisa 

berjalan dengan baik dan diuji sesuai dengan program yang ditentukan. Dari hasil penelitian 

tersebut diperoleh Algoritma untuk pemrograman motor stepper wire feeder berbasis Internet 

Of Things dirancang input pin 8 = 9 searah dengan jarum jam dan input 10 = 11 berlawanan 

dengan arah jarum jam (Clock Wise). Hasil pengujian gerakan motor stepper di ambil untuk 

2 putaran dengan searah jarum jam 200 langkah/detik, kemudian berputar lagi 1 putaran 

berlawanan arah jarum jam pada 100 langkah/detik. Dengan demikian telah berhasil 

direalisasikan dengan berputar 2 putaran menggunakan mikrokontroler sebagai putaran motor 

stepper serta driver L298N. 

 

Kata kunci: Pemrograman, Pengelasan, Mikrokontroler, Motor Stepper 

 

 



ABSTRACT 

Welding still uses manual welding, several problems arise in the weld results which are 

influenced by several factors such as differences in the operator's skill level, changes in the 

physical and psychological condition of the welding operator. In this research, we will discuss 

speed and filler settings for the TIG (GTAW) welding process using Arduino UNO 

programming, how to make the stepper motor program move as desired during the ongoing 

welding process. To regulate the filler speed, it goes through several stages, namely creating 

a program for the movement of the table and metal filler using a stepper motor by first 

determining the programming algorithm. After that, testing is carried out to prove that the 

stepper motor can run well and is tested according to the specified program. From the results 

of this research, it was obtained that the algorithm for programming wire feeder stepper 

motors based on the Internet of Things was designed to input pin 8 = 9 in a clockwise direction 

and input 10 = 11 counterclockwise (Clock Wise). The test results of the stepper motor 

movement were taken for 2 rotations clockwise at 200 steps/second, then another rotation 

counterclockwise at 100 steps/second. Thus, it has been successfully realized by rotating 2 

rotations using a microcontroller as a stepper motor rotation and the L298N driver. 
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BAB I PENDAHULUAN 

1. Latar Belakang 

Pemrograman cukup berperan penting di jaman sekarang dalam arus teknologi, dimana bisa 

dilihat pemrograman ini dipakai setiap teknologi yang berkaitan dengan sebuah program dan 

dipakai berbagai kalangan dari yang muda sampai yang tua. Di dalam proses pembuatannya 

akan ada penulisan, pengujian, dan perbaikan (debug). [1].  

Mikrokontroler, yang merupakan sub sistem PC, digunakan untuk mengontrol pengembangan 

motor stepper. Sementara itu, bidang penerapan motor stepper sangat luas, mulai dari 

pembuatan robot, penggerak lengan robot, hingga kunci pintu terprogram. Di bidang aplikasi 

modern, komputerisasi telah menjadi kebutuhan karena alasan efektivitas dan penghematan 

biaya dan waktu. Hal ini dapat dicapai dengan memanfaatkan mikrokontroler. Dengan 

campuran bahasa pemrograman C dan mikrokontroler memiliki kendali atas yang dibuat oleh 

motor stepper. 

Peran pemrograman dalam membuat sebuah aplikasi sangat berperan besar, oleh karena itu 

bahasa pemrograman sebagai instruksi untuk memerintah komputer yang akan menghubungkan 

antara pembuat program dengan aplikasi yang akan dibuat atau dijalankannya. Dengan 

Banyaknya bahasa pemrograman yang ada saat ini, seperti pemrograman C, C++, python, perl, 

java dan ruby yang digunakan oleh perusahaan, maka bahasa pemrograman yang efektif 

digunakan oleh para programmer dalam menjalankannya berorientasi objek atau merupakan 

tujuan yang paling utama sebagai media untuk mempermudah dan mempunyai efisiensi yang 

baik dalam pemrogramannya dalam hal efisiensi coding [2].  

Masalah yang ditemui pada pemrograman motor stepper tidak bisa merespons indikasi clock 

langsung lantaran gulungan motor memerlukan jam dalam barisan yang sesuai, apabila indikasi 

kontrol yang diserahkan tidak sesuai hingga motor tidak presisi dalam gerakan yang telah 

ditetapkan. kekeliruan posisi ialah divergensi antara rekomendasi posisi pelosok serta posisi 

pelosok rotor.  

Pada pemrograman motor stepper wire feeder saat terjadi proses pengelasan yaitu untuk 

mengoptimalkan hasil pengelasan yang baik, akan tetapi pada pengelasan manual beberapa 

masalah timbul pada hasil las yang dipengaruhi beberapa faktor seperti perbedaan tingkat 

keahlian operator, perubahan kondisi fisik dan psikis operator las.  

Tujuan utama pemrograman motor stepper ini adalah membuat desain manufaktur mesin las 

GTAW semi otomatis yang dapat bekerja dengan baik, uji coba pengelasan kemudian di evaluasi 

menggunakan metode visual. Rancang bangun ini terdapat tiga sistem yaitu sistem pengelasan, 

sistem monitoring dan kontrol penggerak pengelasan GTAW, agar hasil pengujian mesin las 

bekerja dengan baik [3]. 

 

 

 



2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, untuk melakukan pemrograman ada banyak hal 

yang harus diperhatikan agar program motor stepper yang dilakukan dapat berhasil dengan baik. 

Bagaimana cara membuat pemrograman motor stepper bergerak sesuai yang diinginkan pada 

saat pengelasan berjalan. 

 

3. Tujuan 

Adapun tujuan dari pembuatan Laporan Skripsi ini yaitu: 

1. Membuat algoritma pemrograman sistem monitoring motor stepper dan sistem 

kontrol. 

 
2. Menghasilkan pemrograman motor stepper pada pengelasan GTAW. 

 
3. Mendesain prototipe dari sistem monitoring motor stepper dan sistem kontrol. 

 

4. Batasan Masalah 

Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuan dari penelitian ini terfokus sesuai dengan tujuan 

dan fungsinya sebagai berikut: 

1. Kode program ditulis melalui Arduino IDE dengan Libary modulnya. 

 
2. Menggunakan Arduino UNO untuk program operasional. 

 
3. Kecepatan Wire Feeder dapat diatur sesuai dengan kecepatan pengelasan 

(Travel/Speed). 

 

5. Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan skripsi tersusun atas 5 (lima) bab dan daftar pustaka yaitu: 

BAB I PENDAHULUAN 

Berisi latar belakang, rumusan masalah, tujuan, batasan masalah, sistematika penulisan. 

BAB II STUDI LITERATUR 

Bab ini terdapat teori dasar yang digunakan dalam penelitian ini. 

BAB III METODE PENELITIAN 

Bab ini menjelaskan tahapan penelitian, tempat penelitian, peralatan dan material yang 

digunakan, setup pengujian, dan material balance. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini menjelaskan tentang hasil penelitian beserta pembahasan. 



BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini memaparkan kesimpulan dan saran hasil penelitian. 

DAFTAR PUSTAKA 

Terdapat buku acuan atau jurnal yang digunakan penulis sebagai pedoman penelitian. 



BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

1. Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan, maka dapat diambil beberapa kesimpulan: 

1. Algoritma untuk Pemrograman motor stepper wire feeder berbasis Internet Of Things 

dirancang input pin 8=9 searah dengan jarum jam dan input 10=11 berlawanan dengan 

arah jarum jam. 

2. Libary modul yang dibutuhkan dalam pemrograman telah lengkap sehingga program 

dapat diterapkan pada mikrokontroler. 

3. Hasil pengujian gerakan motor stepper di ambil untuk 2 putaran dengan searah jarum 

jam 200 langkah/detik, kemudian berputar lagi 1 putaran berlawanan arah jarum jam 

pada 100 langkah/detik. Maka telah berhasil direalisasikan dengan berputar 2 putaran 

menggunakan mikrokontroler sebagai putaran motor stepper serta driver L298N. 

2. Saran 

Berdasarkan kesimpulan diatas, terdapat beberapa saran antara lain: 

1. Pemrograman dikembangkan lebih baik lagi agar lebih efisien dan efektif. 

2. Penulisan program harus lebih rapi dan terstruktur agar lebih mudah dipahami oleh 

programmer lain. 

3. Pada saat program ini diaplikasikan maka daya motor stelppelr harus disesuaikan dengan 

mekanisme penggerakanya. 
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