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RANCANG BANGUN HMI TOUCHSCREEN UNTUK MODUL 

PNEUMATIK SINGLE ACTING SILINDER 

 
Nama Mahasiswa : Bayu Atma Wirandana 

NRP : 10311500000102 

Dosen Pembimbing : Ir. Josaphat Pramudijanto, M.Eng 

NIP : 19621005 199003 1 003 

 

ABSTRAK 
Industri yang terus berkembang saat ini di pengaruhi berbagai 

faktor. Salah satu faktor paling berpengaruh ialah kemajuan teknologi. 

Kemajuan ini di tandai dengan pengontrolan sistem kerja peralatan 

industri secara otomatis. Peralatan yang banyak digunakan saat ini 

berbasis kontroler dan pneumatik. Oleh karena itu banyak pengguna 

peralatan otomasi tersebut menjadi lebih mudah dan cepat dikendalikan. 

Modul pneumatik yang ada di laboratorium PLC selama ini 

mengalami kerusakan. Karena kerusakan itulah proyek akhir ini dibuat. 

Modul pneumatik single acting cyllinder akan dikontrol menggunakan 
arduino dan dimonitoring dengan HMI touchscreen untuk memudahkan 

proses pembelajaran. 

Hasil yang diperoleh dari pembuatan dan pengujian HMI ini 

adalah HMI dapat menampilkan kondisi yang sesuai dengan modul 

pneumatik secara real time dengan waktu tempuh silinder 0,33 detik saat 

maju dan 0,49 detik saat mundur. 

 

Kata kunci : HMI, Arduino, Pneumatik 
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BUILDING DESIGN OF TOUCHSCREEN HMI FOR 

SINGLE ACTING CYLINDER PNEUMATIK MODULE 

 

Student Name : Bayu Atma Wirandana 
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Supervisor : Ir. Josaphat Pramudijanto, M.Eng 

ID : 19621005 199003 1 003 

 

ABSTRACT 
The industry that continues to grow is currently influenced by 

various factors. One of the most influential factors is technological 

progress. This progress is marked by automatically controlling the 

industrial work system. The equipment that is widely used today is 

Arduino and Pneumatik based. Therefore many users of the automation 

equipment become more easily and quickly controlled. 

Pneumatik modules in the PLC laboratory have been damaged. 

Because of that damage this final project was made. The cylinder single 

acting pneumatik module will be controlled using ARDUINO and 

monitored with a touchscreen HMI to facilitate the learning process. 

 The results obtained from the making and testing of this HMI are 

that HMI can display conditions that are in accordance with pneumatic 

modules in real time with cylinder travel times of 0.33 seconds when 

forward and 0.49 seconds when backward. 

 

Keywords : HMI, Arduino, Pneumatic 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 
Industri yang terus berkembang saat ini di pengaruhi berbagai 

faktor. Salah satu faktor paling berpengaruh ialah kemajuan 

teknologi. Kemajuan ini di tandai dengan pengontrolan sistem kerja 

peralatan industri secara otomatis. Peralatan yang banyak digunakan 

saat ini berbasis arduino dan pneumatik. Oleh karena itu banyak 

pengguna peralatan otomasi tersebut menjadi lebuh mudah dan cepat 

dikendalikan. 

Modul pneumatik yang ada di laboratorium PLC selama ini 

mengalami kerusakan. Karena kerusakan itulah proyek akhir ini 

dibuat. Modul pneumatik single acting cyllinder akan dikontrol 

menggunakan arduino dan dimonitoring dengan HMI touchscreen 

untuk memudahkan proses pembelajaran. 

Diharapkan dengan di buatnya alat ini akan di hasilkan suatu 

sistem pengoperasian modul pembelajaran pneumatik yang lebih 

modern dan efisien serta dapat meningkatkan pemahaman pada 
mahasiswa yang menggunakan modul pembelajaran tersebut. 

1.2 Permasalahan 
Beberapa permasalahan yang ada dari judul yang di ambil 

adalah sebagai berikut: 

- Pengendalian trainer pneumatik masih manual 

- Modul pneumatik rusak dan butuh perbaikan. 

1.3 Tujuan 
Tujuan kami menuliskan proyek akhir ini adalah: 

1. Membuat perangkat monitoring dan kontrol otomatis 
pada modul praktikum pneumatik single acting cyllinder 

2. Mengimplementasikan modul training pneumatik yang 

di sertai HMI touchscreen dan kontroler arduino. 

1.4 Sistematika Laporan 
Pembahasan proyek akhir ini akan dibagi menjadi lima Bab 

dengan sistematika sebagai berikut: 
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Bab I Pendahuluan 
Bab ini meliputi latar belakang, permasalahan, 

tujuan, metodologi penelitian, sistematika laporan, 

dan relevansi. 

Bab II Teori Dasar  
Bab ini menjelaskan tentang tinjauan pustaka, 

konsep dari pendistribusian air secara umum, 

Arduino Uno, Solenoid Valve, GLCD Toucscreen, 
dan Silinder Pneumati. 

Bab III Perancangan Sistem 
Bab ini membahas perencanaan dan pembuatan 

perangkat keras (Hardware) secara keseluruhan, dan 

pembuatan perangkat lunak (Software) yang 

berkaitan dengan perangkat keras yang di rancang 

Bab IV Pengujian dan Analisa Sistem 
Bab ini membahas tentang pengukuran, 

pengujian, serta analisa terhadap prinsip kerja dan 

proses dari suatu alat yang dibuat. 

Bab V Penutup 
Bab ini menjelaskan tentang kesimpulan dari 

proyek akhir dan saran – saran untuk pengembangan 

alat ini lebih lanjut. 

1.5 Relevansi 
Dengan adanya proyek akhir ini diharapkan dapat dijadikan 

suatu alat pembelajaran modul pneumatik dengan aplikasi HMI 

Touchscreen sebagai monitoring kerja sistem pneumatik beserta 

pengaturan secara otomatis dan dengan penerapan kontroler 

Arduino. Serta membantu memberikan pemahaman terhadap 

mahasiswa dalam proses pembelajaran mata kuliah teknik pneumatik 

dan hidrolik itu sendiri.. 

. 
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BAB II 

TEORI DASAR 
 

Pada bab ini akan dibahas teori dasar dan teori penunjang 
terkait perangkat dan bahan yang digunakan dalam Proyek akhir ini. 

2.1 Pneumatik [1] 
Pneumatik merupakan teori atau pengetahuan tentang udara 

yang bergerak, Keadaan-keadaan keseimbangan udara dan syarat-

syarat keseimbangan. Perkataan pneumatik berasal dari bahasa 

yunani yang berarti napas dan udara. Jadi pneumatik berarti terisi 

udara atau digerakkan oleh udara. Pneumatik merupakan cabang 

teori aliran atau Mekanika fluida dan tidak hanya meliputi penelitian 

aliran-aliran udara melalui sistem saluran,yang terdiri atas 

selang,gawai,dan sebagainya, tetapi juga aksi dan penggunanan 

udara mampat. 

Pneumatik menggunakan hukum-hukum aeromekanika,yang 

menentukan keadaan keseimbangan gas dan uap dengan adanya 

gaya-gaya luar dan teori aliran. Pneumatik dalam pelaksanaan teknik 
merupakan ilmu pengetahuan dari semua proses mekanik dimana 

udara memindahkan suata gaya atau gerakan. Jadi pneumatik 

meliputi semua komponen mesin atau peralatan, dimana terjadi 

proses-proses pneumatik.  

Penggunaan udara bertekanan sebenarnya masih dapat 

dikembangkan untuk berbagai keperluan proses produksi, misalnya 

untuk melakukan gerakan mekanik yang selama ini dilakukan oleh 

tenaga manusia, seperti menggeser, mendorong, mengangkat, 

menekan, dan lain sebagainya. Namun untuk penerapan di industri 

sendiri di kombinasikan dengan sensor dan aktuator sesuai fungsi 

dan tujuan produksi seperti halnya pengemasan,penggerak 

poros,membuka dan menutup katup, dan mengisi distribusi material. 

2.1.1. FRL ( Filter, Regulator , dan Lubricator) 
Penggunaan dari peralatan unit pemelihara udara sangat 

perlu,karena udara bertekanan untuk pneumatik harus dapat 

memadai dan memiliki kualitas yang baik. Bila kualitas udara baik 

maka yang terjadi adalah minimalnya kerusakan yang tibul dalam 

sistem pneumatik. Seperti yang dapat dilihat pada Gambar 2.1 FRL 

merupakan satu kesatuan. 
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Gambar 2.1 Filter Regulator  Lubricator 

Oleh karena itu beberapa aspek yang perlu diperhatikan guna 

mendapat kualitas udara yang baik adalah sebagai berikut 

-Tata letak system pendistribusian udara yang sesuai. 

-Persyaratan pelumasan jika diperlukan. 

-Jenis kompresor yang digunakan harus memenuhi kebutuhan 

-Tangki penyimpanan harus memadahi. 

-Kualitas udara harus memenuhi sistem. 

-Temperatur udara dan pengaruh lain pada sistem 

Untuk itu FRL dapat dikatan sebagai unit pemelihara udara. 

Karena Filter sebagai penyaring udara bertekanan regulator  sebagai 

pengatur tekanan udara,dan lubricator sebagai pelumas udara 

bertekanan. 

2.1.2. Air Power ( Compressor ) 
Udara bertekanan sebagai energi utama dalam sistem pneu-

matik dihasilkan oleh compressor. Jenis dan kapasitas compressor 

yang diperlukan sesuai dengan kapasitas pneumatik atau jumlah 

kebutuhan udara yang bekerja dalam sistem pneumatik. 

Kompresor adalah mesin atau alat mekanik yang berfungsi 

untuk meningkatkan tekanan atau memampatkan fluida gas atau 

udara. Kompresor biasanya menggunakan motor listrik, mesin diesel 

atau mesin bensin sebagai tenaga penggeraknya. Udara bertekanan 

hasil dari kompresor biasanya diaplikasikan atau digunakan pada 

pengecatan dengan teknik spray/ air brush, untuk mengisi angin ban, 

pembersihan, pneumatik, gerinda udara (air gerinder) dan lain 

sebagainya. Gambar kompresor dapat dilihat pada Gambar 2.2  
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Gambar 2.2 Kompresor Angin 

Spesifikasi kompresor adalah sebagai berikut: 

- Tekanan maksimal kompresor ini adalah 7 Bar 

- Kapasitas angin adalah 36 liter udara. 

 

2.1.3. Silinder 
 Silinder pneumatik merupakan aktuator yang memiliki 

gerakan maju (extend) dan mundur (retract). Silinder ada dua jenis 

yaitu silinder penggerak tunggal dan silinder penggerak ganda. 

2.1.3.1. Silinder Pengerak Tunggal 
     Silinder kerja tunggal mempunyai seal piston tunggal yang     

dipasang pada sisi suplai udara bertekanan. Pembuangan udara pada 

sisi batang piston silinder dikeluarkan ke luar melalui saluran pem-

buangan. Jika lubang pembuangan tidak diproteksi dengan sebuah 

penyaring akan memungkinkan masuknya partikel halus dari debu ke 

dalam silinder yang bisa merusak seal.  
Apabila lubang pembuangan ini tertutup akan membatasi 

atau menghentikan udara yang akan dibuang pada saat silinder 

gerakan keluar dan gerakan akan menjadi tersentak - sentak atau 

terhenti. Seal terbuat dari bahan yang fleksibel yang ditanamkan di 

dalam piston dari logam atau plastik. Selama bergerak permukaan 

seal bergeser dengan per-mukaan silinder. Gambar silinder 

penggerak tunggal dapat dilihat pada Gambar 2.3 
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Gambar 2.3 Silinder Penggerak Tunggal 

2.1.4. Solenoid Valve  
Solenoid valve adalah katup yang digerakan oleh energi listrik 

melalui solenoid, mempunyai kumparan sebagai penggeraknya yang 

berfungsi untuk menggerakan piston yang dapat digerakan oleh arus 

AC maupun DC, solenoid valve pneumatik atau katup (valve) sole-

noid mempunyai lubang keluaran, lubang masukan dan lubang ex-

haust. 

2.1.4.1. Silinder Pengerak Tunggal 
Solenoid jenis ini mempunyai bagian dalam yang terdiri 

dari lima saluran dan dua ruangan. Dalam solenoid ini terdapat dua 

out-put yang mana ke salah satu output-nya bekerja sebelum 

solenoid-nya mendapat tegangan dan arus, serta system solenoid 

valve ini ter-dapat spring yang mempunyai fungsi sebagai penarik 

kembali ba-tang pelat yang ada dalam valve-nya untuk menyalurkan 

tekanan pneumatik pada fungsi output yang bekerja pada saat sole-

noid tidak mendapat tegangan dan arus. 
Waktu solenoid-nya mendapat tegangan dan arus, induksi 

yang terjadi dalam solenoid tersebut menarik batang pelat yang 

mempunyai gaya tarik lebih besar dari gaya spring dan akibatnya 

sumber supply input menyalurkan supply-nya pada output yang 

lainnya, akibatnya output yang satunya dapat aktif. Pada beberapa 

literatur, simbol single solenoid diGambarkan seperti Gambar 2.4 
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Gambar 2.4 Simbol Single Selenoid 

2.1.5. Relay 
Relay adalah Saklar (Switch) yang dioperasikan secara listrik 

dan merupakan komponen Electromechanical (Elektromekanikal) 

yang terdiri dari 2 bagian utama yakni Elektromagnet (Coil) dan 

Mekanikal (seperangkat Kontak Saklar/Switch). Relay menggunakan 

Prinsip Elektromagnetik untuk menggerakkan Kontak Saklar 

sehingga dengan arus listrik yang kecil (low power) dapat 

menghantarkan listrik yang bertegangan lebih tinggi. Sebagai 
contoh, dengan Relay yang menggunakan Elektromagnet 5V dan 50 

mA ( output Arduino ) mampu menggerakan Armature Relay (yang 

berfungsi sebagai saklarnya) untuk menghantarkan listrik 24V DC 

2A ( Spesifikasi Solenoid Valve ). Simbol Relay dapat dilihat pada 

Gambar 2.5 

 

 

Gambar 2.5 Simbol Relay 

Prinsip kerja relay yaitu apabila kumparan coil diberi arus 

listrik, maka akan timbul gaya elektromagnetik yang kemudian 

menarik armature untuk berpindah dari posisi sebelumnya (NC) ke 

posisi baru (NO). Pada saat tidak dialiri listrik maka armature akan 

kembali ke posisi awal (NC). Coil yang digunakan oleh relay untuk 
menarik contact poin  pada umumnya hanya membutuhkan arus 

yang relative kecil. 
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2.1.5.1 4 Channel Modul Relay 24 Volt 
Modul ini adalah papan antarmuka  Relay 4 saluran yang 

memungkinkan  untuk mengontrol berbagai peralatan dengan arus 

besar dan dapat dikontrol langsung dengan mikrokontroler seperti 

Arduino. 4 channel modul relay 24V dapat dilihat pada Gambar 2.6 

 
 

Gambar 2.6  4 Channel Modul Relay 24V 

 

 spesifikasi relay ini adalah sebagai berikut: 

- Papan antarmuka relay 4 channel ini masing masing 

membutuhkan driver 15-20 mA. 

- Dikontrol dengan menggunakan 24 Volt dan 5 Volt 

- Dilengkapi dengan relay arus tinggi AC250V 10A, 

DC24V 10A. 

- Indikasi LED untuk status output relay. 

2.2 HMI (Human Machine Interface) [2] 
Human Machine Interface untuk meningkatkan interaksi 

antara mesin dan operator melalui tampilan layar komputer dan 

memenuhi kebutuhan pengguna terhadap informasi sistem. Dengan 

membuat desain pada HMI yang sesuai dengan sistem kerja dapat 

memberikan kemudahan untuk dapat memonitoring sistem kerja 

tersebut. 

Konsep HMI pada industri adalah sebagai media untuk 

komunikasi antara bagian operator dengan perencanaan serta 
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perancangan sistem dengan maksimum serta sebagai sarana bagi 

operator untuk mengakses sistem kerja dilapangan. 

Pada umumnya HMI berupa komputer dengan tampilan di-

monitor dimana pada monitor tersebut kita bisa melihat keseluruhan 

sistem kerja dari layar tersebut. Adapun fungsi dari HMI dijabarkan 

sebagai berikut : 

 

- Monitoring, kita dapat melakukan monitoring kondisi      
sistem kerja dilapangan secara real time tanpa harus 

melihat lang-sung kelapangan sehingga bisa menghemat 

waktu dan tena-ga. 

 

- Dapat mengendalikan sistem kerja dengan seketika 

melalui monitor komputer. Sehingga dengan sistem ini 

dapat menghemat waktu dan tenaga kerja untuk 

memonitoring dan mengendalikan setiap sistem kerja 

produksi. 

2.2.1 5 Inch TFT LCD Arduino For Mega (SSD1963) 
TFT LCD ( Thin Film Transistor Liquid Crystal Display ) 

adalah varian liquid crystal display yang menggunakan transistor 

Film tipis untuk meningkatkan kualitas Gambar.LCD. LCD jenis ini 
sudah built in resistive touchscreen dan dapat digunakan sebagai 

input. Ukuran dari display LCD ini adalah 5 inch dan dapat dikontrol 

dengan AVR, ARDUINO, dan ARM. Dapat digunakan dalam sistem 

tertanam yang memerlukan tampilan Gambar berwarna berkualitas 

tinggi. Modul ini menggunakan pengontrol LCD SSD1963 dengan 

Modul LCD 5 inci dengan touchpad. LCD ini memiliki kualitas 

tampilan superior dan sudut pandang super lebar. Tampilan TFT 

LCD dapat dilihan pada Gambar 2.10 

 
 

Gambar 2.10 TFT LCD Touchscreen 5 Inch. 

 

http://hari.narmadi.net/komputer/istilah-komputer-human-machine-interface-hmi
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- 5 Inch resolusi 800x480 

- 5V / 3,3 V Power Supply 

- Controller driver SSD1963  

- 8/16 bit parallel bus interface PCB 

2.3 Sensor [3] 
Sensor adalah peralatan yang digunakan untuk merubah suatu 

besaran fisik menjadi besaran listrik sehingga dapat dianalisa dengan 

rangkaian listrik tertentu. Pada saat ini, sensor tersebut telah dibuat 

dengan ukuran sangat kecil. Ukuran yang sangat kecil ini sangat 

memudahkan pemakaian dan menghemat energi. Sensor merupakan 

bagian dari transduser yang berfungsi untuk melakukan sensing atau 

“merasakan dan menangkap” adanya perubahan energi eksternal 

yang akan masuk ke bagian input dari transduser, sehingga peru-

bahan kapasitas energi yang ditangkap segera dikirim kepada bagian 

konvertor dari transduser untuk dirubah menjadi energi listrik. 

2.3.1 Limit Switch 
Limit switch adalah salah satu sensor yang akan berkerja 

apabila pada bagian aktuatornya tertekan suatu benda, baik dari 
samping kiri ataupun kanan, mempunyai micro switch dibagian 

dalamnya yang berfungsi untuk pengontak seperti ditunjukkan pada 

Gambar 2.7 

 
Gambar 2.7 Simbol Limit switch 

2.4 Arduino Mega 2560  [3] 
Arduino merupakan papan rangkaian elektronik atau kit 

elektronik yang bersifat open-source yang didalamnya terdapat 

komponen utama yaitu sebuah mikrokontroler dengan jenis Atmel 

AVR dan menggunakan software sendiri untuk pemrograman. 
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Mikrokontroler sendiri adalah sebuah komputer kecil disuatu 

sikuit terpadu yang berisi tentang inti prosesor, memori dan 

input/output yang telah diprogram. Program disimpan dalam bentuk 

Ferroelectric RAM, Nor Flash, OTP ROM yang disertakan dalam 

chip. Mikrokontroler digunakan untuk aplikasi embedded, tidak 

seperti mikroprosesor yang digunakan dalam komputer pribadi. 

Fungsi dari mikrokontroler adalah untuk mengontrol produk atau 

perangkat secara otomatis seperti sistem kontrol mesin mobil, mesin 
kantor, alat-alat listrik, dan sistem embedded lainnya. 

Salah satu jenis Arduino yang menggunakan mikrokontroler 

tipe Atmel AVR (8-bit) adalah Arduino Mega . Arduino Mega adalah 

papan mikrokontroler berbasiskan ATmega 2560. Spesifikasinya 

adalah seperti berikut: 

 Memiliki kecepatan clock  mencapai 16MHz. 

 Memiliki Flash Memory 256KB, 8kb diantaranya sebagai 

bootloader. 

 Rentang input sumber tegangan 7-20 Volt, dan beroperasi pada 

tegangan 5 Volt. 

 Memiliki EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read 

Only Memory) sebesar 4kb. 

 Memiliki SRAM (Static Random Access Memory) sebesar 8kb. 

 Memiliki pin I/O digital sebanyak 54 pin dan 15 pin diantaranya 

digunakan sebagai output PWM (Pulse Width Modulation). 

 Memiliki pin I/O analog sebanyak 15 pin. 

 Arus DC per pin I/O 40 mA dan pada pada pin 3,3V 50mA. 
Letak pin pada board Arduino Mega dapat dilihat pada Gambar    

2.8. 

 
 

Gambar 2.8. Board Arduino Mega 2560 
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2.4.1 Arduino IDE [3] 

IDE itu merupakan kependekan dari Integrated Developtment 

Enviroenment, atau secara bahasa mudahnya merupakan lingkungan 

terintegrasi yang digunakan untuk melakukan pengembangan. 

Disebut sebagai lingkungan karena melalui software inilah Arduino 

dilakukan pemrograman untuk melakukan fungsi-fungsi yang 

dibenamkan melalui sintaks pemrograman. Arduino menggunakan 

bahasa pemrograman sendiri yang menyerupai bahasa C. Bahasa 

pemrograman Arduino (Sketch) sudah dilakukan perubahan untuk 

memudahkan pemula dalam melakukan pemrograman dari bahasa 
aslinya. Sebelum dijual ke pasaran, IC mikrokontroler Arduino telah 

ditanamkan suatu program bernama Bootloader yang berfungsi 

sebagai penengah antara compiler Arduino dengan mikrokontroler. 

Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrograman JAVA. Arduino IDE 

juga dilengkapi dengan library bahasa pemrograman C/C++ yang 

biasa disebut Wiring yang membuat operasi input dan output 

menjadi lebih mudah.ArduinoIDE ini dikembangkan dari 

software Processing yang dirombak menjadi Arduino IDE khusus 

untuk pemrograman dengan Arduino. 

Program yang ditulis dengan menggunaan Arduino Software 

(IDE) disebut sebagai sketch. Sketch ditulis dalam suatu editor teks 

dan disimpan dalam file dengan ekstensi .ino. Teks editor pada menu 

pemrograman Software Arduino memiliki fitur” 

seperti cutting/paste dan seraching/replacing sehingga memudahkan  

dalam menulis kode program. 

Pada Software Arduino IDE, terdapat semacam message 

box berwarna hitam yang berfungsi menampilkan status, seperti 
pesan error, compile, dan upload program. Di bagian bawah paling 

kanan Sotware Arduino IDE, menunjukan board yang terkonfigurasi 

beserta COM Port yang digunakan. Tampilan Program Arduino 

dapat dilihat pada Gambar 2.9 
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Gambar 2.9 Tampilan Program Arduino 

  

-  New digunakan untuk membuat project baru 

-  Open berfungsi untuk membuka sketch yang pernah 

kita buat di arduino dan membuka kembali untuk dilakukan 

editing atau upload ulang ke arduino. 

-  save berfungsi untuk menyimpan project yang kita 

buat. 

-  Serial Monitor Berfungsi untuk menampilkan data 
apa saja yang didapat ketika arduino bekerja. 

-  Upload Berfungsi untuk mentransfer Program yang 

telah kita buat kepada Arduino. 

-  Verify berfungsi untuk melakukan pengecekan kode 
yang kita buat dan melakukan pemeriksaan terhadap kode 

yang error    
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. 

BAB III  

PERANCANGAN HARDWARE DAN SOFTWARE 
 

Pada bab ini akan menjelaskan mengenai proses 

perancangan alat yang berkaitan dengan Proyek akhir “Rancang 

Bangun HMI Touchscreen Untuk Modul Pneumatik single acting 

cyllinder”. Pada perancangan alat ini digunakan komponen 
komponen pneumatik. Komponen pneumatik yang digunakan antara 

lain ialah 1 buah FRL, 1 buah cylinder single acting, 2 buah 5/2 way 

valve Single selenoid, dan selang pneumatik berwarna biru dengan 
ukuran 6 mm yang menghubungkan komponen – komponen 

pneumatik ter-sebut. Silinder dihubungkan dengan sebuah valve dan 

2 buah sensor Limit switch. 
Modul Pneumatik ini akan dikendalikan menggunakan HMI 

Touchscreen. HMI berfungsi sebagai monitoring untuk objek 

pneumatik yang digunakan dan bisa digunakan sebagai masukan 
Untuk menghubungkan HMI dengan pneumatik HMI dihubungkan 

dengan arduino menggunakan Shield LCD TFT V2.1. Lalu Arduino 

disambungkan dengan relay. Setelah itu relay disambungkan dengan 
modul pneumatik 

Secara garis besar bab ini dibagi menjadi dua bagian yaitu: 

- Modul pneumatik,wiring modul pneumatik,dan konfigurasi  
yang menghubungkan arduino dengan pneumatik 

- Bagian perancangan dan pembuatan perangkat lunak 

(Software) meliputi perancangan dan pembuatan program 
arduino dan pembuatan HMI 

 

3.1 Perancangan Perangkat Keras ( Hardware) 
Perancangan sistem secara keseluruhan dalam pembuatan alat 

Dari Gambar 3.1 dapat dijelaskan bahwa user hanya mengendalikan 

modul pneumatik melalui HMI sebagai monitoring dan controlling. 

Arduino mengolah data dan perintah dari user dan mengirim 

perintah untuk ditampilkan pada HMI sehingga memudahkan dalam 

pengoperaian modul. 
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Gambar 3.1 Diagram Fungsional 

3.1.1 Modul Pneumatik 
Tujuan awal modul pneumatik ini sebagai modul 

pembelajaran.Agar menjadi sebuah modul pembelajaran maka 

diperlukan komponen-komponen seperti yang tertera pada Table 3.1  

Tabel 3.1 Komponen Perlengkapan Alat. 

Komponen Jumlah Keterangan 

FRL 1 buah  

Solenoid Valve 2 buah 5/3 Single  Solenoid 

Valve  

Single Acting 

Cylinder 

1 buah  

Limit switch 2 buah  

Selang Angin 5 meter  

 

Modul pneumatik yang digunakan berupa box dengan satu sisi 

terbuka yang terbuat dari kayu Bagian dalam box ini terdapat papan 

acrylic dengan ukuran panjang 90 cm dan lebar 61 cm yang 

digunakan untuk tempat meletakkan komponen - komponen modul 

pneumatik yang akan digunakan. Untuk bagian - bagian pengkabelan 

sensor – sensor ini diletakkan digian belakang dari acrylic putih letak 

dari komponen pneumatik dengan tujuan agar terlihat rapi dan lebih 

aman dari gangguan luar serta mengurangi resiko kerusakan. Bagian 

atas dari box kayu terdapat PLC yang akan digunakan beserta dengan 

terminal stopkontak untuk sumber tegangannya. 
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3.1.2 Modul Pneumatik Sebelum Dilengkapi 
Pada Kondisi modul pneumatik awalnya terdiri dari tiga 

silinder ( 2 double acting dan 1 single acting ) ,tiga solenoid valve ( 2 

double solenoid dan 1 single solenoid ) Pada kondisi ini belum bisa 
digunakan sebagai modul belajar karena belum memiliki port yang 

dapat menghubungkan dengan kontroler arduino. Selain itu banyak 
komponen pneumatik yang rusak seperti fitting pneumatik dan 
laiinya. Modul pneumatik sebelum di perbaiki dapat dilihat pada 

Gambar 3.2 

 

Gambar 3.2 Modul Pneumatik Sebelum Diperbaiki 

3.1.3 Modul Pneumatik Setelah Dilengkapi 
Modul ini perlu dilengkapi dengan beberapa komponen 

pneumatik. Dalam modul ini sudah terdapat FRL (filter, Lubricator , 

lubricator) sebagai jalan awal angin sebelum masuk ke modul. FRL 

juga sebagai penyaring udara yang masuk, mengatur besarnya 

tekanan yang masuk ke modul dan menampilkan besar tekanannya. 

Selain itu ada Valve 5/2 Single Selenoid yang bertujuan sebagai 

katup yang mengatur arah angin.  
Pada modul ini, ditambahkan single selenoid valve dengan 

5/2 way valve selenoid. 5/2 way valve solenoid yang memiliki arti 

bahwa solenoid tersebut memiliki 5 lubang dengan 2 lubangnya se-

bagai output udara yang mengalir ke double acting silinder. Solenoid 
tersebut berfungsi seperti saklar yang berguna untuk mengalirkan 

udara ke silinder yang akan di aktifkan. Kondisi modul setelah 

diperbaiki dapat dilihat pada Gambar 3.3 
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Gambar 3.3 Modul Pneumatik Setelah Diperbaiki 

Pada Gambar 3.3 dapat dilihat sebagai berikut 

1. Pergantian fitting silinder. 

2. Pergantian fitting silinder. 

3. Pembelian selang angin. 

4. Pembelian single solenoid valve. 

5. Pengisian oli pada FRL 

 

3.1.4 Wiring Modul Pneumatik  
Peran Modul pneumatik memiliki beberapa komponen 

elektrik se-perti sensor dan selenoid. Komponen – komponen 
elektrik harus dihubungkan dengan sumber tegangan agar dapat 

bekerja. Sensor akan menjadi masukan (input) bagi Arduino. Wiring 

diagram pneumatik dapat dilihat pada Gambar 3.4 

 

 

Gambar 3.4 Wiring Modul Pneumatik 

Wiring diagram pneumatik dapat dilihat sensor Limit switch 

yang dipakai adalah LS5 dan LS6. Pada wiring diagram ini 

pergerakan hanya 1 pergerakan silinder. 

1 

2 3 4 5 
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3.1.5 Konfigurasi Konektor I/O Arduino Dengan Wiring 

Elektrik Pneumatik [4] 
Pada perangkat pneumatik ini kami menggunakan terminal 

untuk input output untuk menghubungkan modul pneumatik dengan 

arduino. Terminal input output dapat dilihat pada Gambar 3.5 

 

 

Gambar 3.5 Terminal Input Output Modul 

Pada Gambar dapat dilihat Terminal pin input output sudah diberi 

pengalamatan dan nantinya setiap pin yang dibutuhkan akan 

dihubungkan dengan arduino dan dapat dilihat pada Tabel 3.2  

Tabel 3.2 Pin Input Output Arduino 

Solenoid 5 A0 

Solenoid 7 A1 

Limit switch 5 A2 

Limit switch 6 A4 
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3.2 Perancangan Pembuatan Perangkat Lunak 
Modul Pneumatik ini dirancang untuk menjalankan empat 

percobaan yaitu: 

1. Karakteristik single acting cyllinder. 

2. Aplikasi Counter up pada Pneumatik. 

3. Aplikasi Timer ON pada pneumatik. 

4. Kombinasi Timer dan Pneumatik. 
           Berikut penjelasan lebih lanjut mengenai pembuatan 

Software dalam pengerjaan Proyek akhir ini. 

3.2.1. Perancangan Program Arduino 
Setelah menetapkan empat percobaan yang akan dilaksanakan 

maka melalui modul ini kami membuat rancangan gerakan silinder 

di tiap percobaan. Gerakan silinder diGambarkan melalui diagram 

langkah. Rangkaian pneumatik dapat dilihat pada Gambar 3.6 

 

Gambar 3.6 Rangkaian Pneumatik 

  

Dari Gambar 3.6 dapat dibuat diagram alur untuk setiap 

percobaan sebagai berikut: 

 

a.Percobaan 1: 

.  

Gambar 3.7 Diagram Alur Percobaan 1 
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Dari Gambar 3.7 dapat dijelaskan bahwa ketika tombol Start 

disentuh maka Silinder akan bergerak maju dan ketika tombol Off 

disentuh maka silinder akan bergerak mundur. 

b.Perobaan 2: 

 

Gambar 3.8 Diagram Alur Percobaan 2 

Dari Gambar 3.8 dapat dijelaskan bahwa ketika Tombol 

counter up ditekan maka yang silinder akan bergerak maju mundur 

satu kali dan tercatat jumlahnya dalam tampilan touchscreen. 

Tombol reset akan mengulang jumlah counter menjadi 0 

c.Percobaan 3: 

 

Gambar 3.9 Diagram Alur Percobaan 3 

Dari Gambar 3.9 dapat dijelaskan bahwa ketika tombol timer 

5s disentuh maka yang terjadi silinder akan maju setelah 5 detik. 

Ketika tombol off ditekan maka Silinder akan mundur 

d.Percobaan 4: 

  

Gambar 3.10 Diagram Alur Percobaan 4 

Dari Gambar 3.10 dapat dijelaskan bahwa ketika 3 On Off 

ditekan maka silinder akan bergerak maju dan mundur sebanyak 3 

kali. ketika 5 On Off ditekan maka silinder akan bergerak maju dan 

mundur sebanyak 5 kali. Dan ketika Tombol 8 On off ditekan maka 

silinder akan bergerak maju mundur sebanyak 8 kali. 

Diagram langkah inilah yang mendasari program Arduino. 
Langkah selanjutnya adalah membuat program arduino dengan 
Software Arduino IDE. Selanjutnya seletah program dibuat program 
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dari Arduino IDE compile terlebih dahulu seperti pada Gambar 3.11 
untuk memastikan tidak error. 

 

Gambar 3.11 Compile Data Arduino 

Setelah itu Upload Program pada Arduino seperti pada 
Gambar 3.12 

 

Gambar 3.12 Upload Program ke Arduino 

 

3.2.2. Desain HMI 
HMI disini dirancang dengan sederhana yaitu dimana relay 

dan arduino dimasukkan kedalam akrilik dengan bentuk balok 
dengan ukuran panjang sisi 15 cm, lebar 7 cm dan tinggi 9 cm. 

Kemudian LCD ditaruh di luar. Desain HMI dapat dilihat pada 

Gambar 3.13 . 
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Gambar 3.13 Desain HMI 

3.2.2.1 Desain Halaman Awal 
Halaman Awal adalah tampilan pertama pada touchscreen 

ketika pertama kali dihidupkan. Pada pojok kiri atas terdapat tombol 

untuk memulai percobaan 1. Pada pojok kiri bawah terdapat menu 

untuk memulai percobaan 2. Pada pojok kanan atas terdapat menu 

untuk memulai percobaan 3. Pada pojok kanan bawah terdapat menu 

untuk memulai percobaan 4. Pada halaman bawah.Desain halaman 

awal dapat dilihat pada Gambar 3.14  

 

Gambar 3.14 Desain Halaman Awal 

3.2.2.2 Desain HMI Percobaan 1 
Pada percobaan 1 dapat dilihat pada pojok kiri bawah 

terdapat tombol switch on untuk menghidupkan pneumatik. Pada 

pojok kiri atas terdapat menu switch off untuk mematikan pneumatik. 

Pada pojok kanan atas terdapat satuan waktu untuk mengetahui 

selang waktu ketika pneumatik bekerja dari off ke on dan On ke off. 

Dan pada pojok kanan bawah terdapat menu awal untuk kembali 

pada halaman pertama. Menu Percobaan 1 dapat dilihat pada 

Gambar 3.15 
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Gambar 3.15 Menu Percobaan 1 

Ketika start masukan touchscreen akan menggerakkan maju 

silinder dan waktu akan tercatat saat silinder maju. Ketika ditekan 

masukan touchscreen off maka silinder akan bergerak mundur. 

Flowchart pada percobaan 1 dapat dilihat pada Gambar 3.16  
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Gambar 3.16 Flowchart Percobaan 1 

3.2.2.3 Desain HMI Percobaan 2 
Pada percobaan 2 dapat dilihat pada pojok kiri atas terdapat 

tombol Counter up untuk membuat silinder maju mundur satu kali. 

Pada pojok kiri bawah terdapat nilai counter hasil counter up. Pojok 

kanan atas terdapat reset untuk mengulang nilai counter, Dan pada 

pojok kanan bawah terdapat menu awal untuk kembali pada halaman 

pertama. Menu Percobaan 2 dapat dilihat pada Gambar 3.16 

 

Sentuh 

Touchscreen ON 

Sentuh 
Touchscreen OFF 
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Gambar 3.17 Menu Percobaan 2 

Ketika start maka masukan touchscreen counter up akan 

menggerakkan silinder maju dan mundur dan akan tercatat waktu 

tempuh silinder ketika maju mundur. Ketika touchscreen reset akan 

mengulang system kembali semula. Flowchart pada percobaan 2 

bisa dilihat pada Gambar 3.18 

 

Gambar 3.18 Flowchart Percobaan 2 

Sentuh 

touchscreen reset 

Sentuh 

touchscreen Counter 
up 
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3.2.2.4 Desain HMI Percobaan 3 
Pada percobaan 3 ini pojok kiri atas terdapat timer on 5s 

untuk memajukan silinder pneumatik dengan delay on 5 detik. Pojok 

kanan atas untuk silinder mundur. Pojok kiri bawah untuk nilai 

waktu saat silinder dari off ke on dan on ke off. Dan pada pojok 

kanan bawah terdapat menu awal untuk kembali pada halaman 

pertama. Menu Percobaan 3 dapat dilihat pada Gambar 3.19 

 

Gambar 3.19 Menu Percobaan 3 

 

Pada saat start dan diberi masukan Timer 5s akan menghitung 
waktu selama 5 detik kemudian silinder akan bergerak maju. Ketika 

diberi masukan off pada touchscreen maka silinder akan bergerak 

mundur.  Flowchart pada percobaan 3 bisa dilihat pada Gambar 3.20 
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Gambar 3.20 Flowchart Percobaan 3 

3.2.2.5 Desain HMI Percobaan 4  
Pada percobaan 4 ini pojok kiri atas terdapat 3 on off yang 

membuat silinder maju mundur sebanyak 3 kali.. Pojok kanan atas 

untuk silinder maju mundur sebanyak 5 kali. Pojok kiri bawah 

Silinder maju mundur sebanyak 8 kali. Dan pada pojok kanan bawah 

terdapat menu awal untuk kembali pada halaman pertama. Menu 

Percobaan 4 dapat dilihat pada Gambar 3.21 
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Gambar 3.21 Tampilan Percobaan 4 

Pada percobaan 4 ketika start maka masukan touchscreen 3 

kali akan mengaktifkan silinder maju dan mundur 3 kali dan 

menghitung waktu tempuh selama silinder maju mundur 3 kali. Pada 

percobaan 4 ketika start maka masukan touchscreen 5 kali akan 

mengaktifkan silinder maju dan mundur 5 kali dan menghitung 

waktu tempuh selama silinder maju mundur 5 kali. Masukan 
touchscreen 8 kali akan mengaktifkan silinder maju dan mundur 8 

kali dan menghitung waktu tempuh selama silinder maju mundur 8 

kali Flowchart pada percobaan 4 dapat dilihat pada Gambar 3.22 
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Gambar 3.22 Flowchart Percobaan 4 
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BAB IV 

PENGUJIAN DAN ANALISA 
 

Setelah proses perancangan dan pembuatan alat selesai, 
kemudian dilakukan penggabungan hardware dan software alat se-

hingga menjadi sebuah sistem kerja. Kemudian dilakukan pengujian 

awal apakah perancangan alat telah sesuai dengan yang percobaan 

pengukuran dan menganalisa data. Berikut ini adalah pengukuran 

dan analisa data yang dilakukan.di kehendaki. Jika sudah sesuai, di 

lakukan suatu  

4.1 Pengujian Hardware 
Dalam pengujian hardware dibutuhkan alat ukur berupa 

avometer yang berguna untuk mempresentasikan kondisi dari kom-

ponen masih layak atau tidak kondisi komponen tersebut. 

4.1.1   Pengujian Arduino  
Pengujian ini dilakukan pada rangkaian board Arduino Mega 

dan disambungkan dengan Relay. Pengujian dilakukan untuk 

mengetahui tegangan output pada setiap pin arduino jika diberi input 

high dan disambungkan dengan relay 24 Volt dan diukur dengan 

menggunakan voltmeter. Hasil pengukuran pada tiap pin dari board 

Arduino Mega dapat dilihat pada Tabel 4.1  

Tabel 4.1 Hasil Pengukuran Per Pin Saat Active High 

Pin Analog Tegangan (Volt) 

Pin A0 24 

Pin A1 24 

Pin A2 24 

Pin A4 24 

 

Dari hasil Tabel 4.1 dapat disimpulkan bahwa ketika board 

Arduino Mega diberi input high pada tiap pin maka tegangan yang 

dihasilkan bernilai rata-rata 24 Volt yang artinya tegangan yang 

dikeluarkan telah maksimal dan pin tersebut dapat berfungsi sebagai 

supply untuk beban yang diinginkan karena output board Arduino 

Mega bernilai high dengan tegangan 24 Volt. 
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4.1.2   Pengujian Spesifikasi Kompresor 
Pada saat pengujian spesifikasi Kompresor,Kompresor harus 

terisi penuh,kemudian angin dialirkan melalui FRL,lalu angin 

melalui Solenoid Valve dan mengalir ke silinder.  

Pada FRL dapat ditentukan tekanan udara yang akan dialirkan 

disilinder dan dapat dilihat kedalam Lubricator . Pada pengujian kali 

ini menggunakan tekanan 2 bar dan 3 bar.  

Sebelum melakukan percobaan pastikan, kompresor dalam 
keadaan kapasitas angin di dalamnya penuh. Jika kapasitas angin di 

kompresor telah penuh maka siap di lakukan percobaan. Dimulai 

dengan mengalirkan tekanan angin ke FRL. Setelah FRL di aliri 

tekanan angin dari kompresor, FRL akan menunjukkan nilai dari 

tekanan angin yang masuk ke plant dan dapat mengatur berapa 

tekanan angin yang di inginkan (disini melakukan pengujian dengan 

mengatur tekanan angin mulai dari 2 bar dan 3 bar secara ber-

gantian).Kemudian hitung berapa kali silinder dapat bergerak maju 

dan mundur. Berikut Tabel 4.2 hasil kemampuan masing masing 

silinder dalam beberapa tekanan yang berbeda. Spesifikasi 

Kompressor dapat dilihat pada Tabel 4.2 

Tabel 4.2 Spesifikasi Kompresor 

Percobaan Tekanan Silinder Maju Silinder Mundur 

1 2 Bar 1032 kali 1032 kali 

 3 Bar 725 kali 725 kali 

2 2 Bar 1100 kali 1100 kali 

 3 Bar 745 kali 745 kali 

Rata-rata          2 Bar 1066 kali 1066 kali 

             3 Bar 735 kali 735 kali 

 

Pada Percobaan Pengujian Kompressor kali ini,sebuah 

kompresor dengan kapasitas 36 liter jika digunakan untuk modul 

pneumatik dengan tekanan 2 bar silinder maju dan mundur rata-rata 

sebanyak 1066 kali dan tekanan 3 bar silinder maju dan mundur rata-

rata 735 kali. 

Program pengambilan data Tabel 4.2 menggunakan program 

timer solenoid valve 6 meyala setiap 1 detik sekali dengan arduino 

dengan program pada  Gambar 4.1 
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Gambar 4.1 Program Pengujian Kompresor 

4.2 Pengujian Software  
Pengujian software yaitu dengan melakukan beberapa uji 

coba untuk memastikan HMI yang sudah dibuat telah sesuai dengan 

yang di harapkan atau tidak.  

4.2.1   Pengujian HMI Percobaan 1 
Pada percobaan 1 Program HMI yang digunakan ialah 

arduino ID. Pengujian dilakukan untuk melihat apakah HMI telah 

sesuai dengan yang di harapkan. Mulai dari tampilan dan perintah 

logika yang dibuat. Gambar 4.2 memperlihatkan tampilan design 

HMI yang telah dibuat. 

 

Gambar 4.2 Tampilan Design HMI Percobaan 1 

Pada percobaan 1 ketika Switch On ditekan maka waktu 
silinder maju akan muncul pada HMI,kemudian ketika switch off 

disentuh waktu tempuh juga akan muncul pada HMI. Hasil 

percobaan 1 dapat dilihat pada Tabel 4.3 
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Tabel 4.3 Data Percobaan 1 

No Silinder Maju (detik) Silinder Mundur(detik) 

1 0,33  0,49  

2 0,35   0,5  

3 0,34  0,5  

4 0,33  0,49  

 5 0,34  0,49  

Rata-rata 0,34  0,49  

 

Dalam Percobaan 1 dapat dilihat pada Table 4.3 waktu 

tempuh silinder maju rata-rata adalah 0,34 detik dan rata rata waktu 

tempuh silinder mundur adalah 0,49 detik. Tampilan salah satu 

pengujian dapat dilihat pada Gambar 4.3 

 

 

Gambar 4.3 Tampilan Salah Satu Pengujian HMI Percobaan 1 on 

Dan ketika Switch on  ditekan maka silinder pada modul 
pneumatik akan maju sesuai dengan HMI dan waktu yang tercatat 

ketika maju adalah sekian detik dan dapat dilihat pada Gambar 4.3. 

Ketika Switch Off ditekan maka silinder akan mundur sesuai dengan 
HMI dan waktu yang tercatat adalah sekian detik dan dapat dilihat 

pada Gambar 4.4 
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Gambar 4.4 Tampilan Salah Satu Penghujian HMI Percobaan 1 
Switch Off 

 

4.2.2  Pengujian HMI Percobaan 2 
Pada percobaaa 2 adalah menampilkan karakteristik counter 

up dimana ketika counter up ditekan maka silinder akan maju dan 

mundur 1 kali dan tercatat pada bagian kanan bawah menampilkan 

jumlah maju mundur silinder dan menampilkan waktu yang 

ditempuh silinder untuk sekali maju mundur sehingga didapatkan 

data dan dapat dilihat pada Tabel 4.4 

Tabel 4.4 Data Percobaan 2 

No Silinder Maju-Mundur (detik) 

1 1,09   

2 1,1      

3 1,1     

4 1,11   

5 1,11   

Rata-rata 1,1  

 

ketika 1 kali maju mundur silinder rata-rata membutuhkan 

waktu  1,1 detik. Tampilan salah satu data Percobaan 2 dapat dilihat 

pada Gambar 4.5 
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Gambar 4.5 Tampilan Percobaan ke 2 

4.2.3   Pengujian HMI Percobaan 3 
Pada Percobaan 3 adalah percobaan Timer On Delay yaitu 

adalah ketika timer on 5s ditekan maka arduino akan menunda 

waktu ON pada silinder selama 5 detik setelah itu menyala. Ketika 
Tombol off ditekan silinder akan menutup kembali. Dari percobaan 

3 diperoleh data waktu yang dibutuhkan silinder untuk bergerak 

maju dapat dilihat pada Tabel 4.5 

 

Tabel 4.5 Data Percobaan 3 

No Silinder Maju-Mundur (detik) 

1 5,46    

2 5,46    

3 5,47   

4 5,48   

5 5,47   

Rata-rata 5,47  

 

Dari data yang didapat dapat disimpulkan waktu tempuh 

silinder hingga maksimal rata- rata adalah 5,47 detik. Tampilan 

pengujian salah satu percobaan ke 3 dapat dilihat pada Gambar 4.6 
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Gambar 4.6 Tampilan Pengujian Percobaan 3 

4.2.4   Pengujian HMI Percobaan 4 
Pada percobaan 4 adalah percobaan dimana silinder akan 

bergerak maju mundur selama 3 kali,5 kali, dan 8 kali. Dari 

percobaan 4 diperoleh data waktu yang dibutuhkan silinder untuk 

bergerak maju dan mundur sebanyak 3,5 dan 8 kali  dapat dilihat 

pada Tabel 4.6 

Tabel 4.6 Data Percobaan 4 

No 3x On-Off 

(detik) 

5x On-Off 

(detik) 

8x on-off (detik) 

1 2  4,49  6,32  

2 2,01  4,49  6,33  

3 2,02  4,5  6,33  

4 2,02   4,5  6,34  

5 2,02  4,51  6,35  

Rata-rata 2,01  4,5  6,34  

 

Dari data tersebut dapat disimpulkan bahwa ketika silinder 

maju mundur sebanyak 3 kali membutuhkan rata-rata waktu 2,01 

Detik. Dan untuk maju mundur 5 kali membutuhkan waktu rata-rata 

4,5 Detik. Dan untuk 8 kali maju mundur membutuhkan waktu rata-
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rata 6.34 detik. Tampilan salah satu pengujian Percobaan 4 dapat 

dilihat pada Gambar 4.7 

 

Gambar 4.7 Tampilan Percobaan 4 Saat 3 Kali Maju Mundur 

Dari percobaan bagian 5 kali maju mundur didapatkan data 

waktu ketika silinder 5 kali maju mundur menempuh waktu 4,49 
detik. Tampilan salah satu prngujian HMI percobaan 4 saat 5 kali 

maju mundur dapat dilihat pada Gambar 4.8 

 

Gambar 4.8 Tampilan Salah Satu Pengujian Percobaan 4 Saat 5 

Kali Maju Mundur 

Dari percobaan bagian 8 kali maju mundur didapatkan data 

waktu ketika silinder 8 kali maju mundur menempuh waktu 4,49 

detik. Tampilan HMI percobaan 4 saat 8 kali maju mundur dapat 

dilihat pada Gambar 4.9 
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Gambar 4.9 Tampilan Salah Satu Pengujian Percobaan 4 Saat 8 
Kali Maju Mundur 
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BAB V 

PENUTUP 
 
Setelah melakukan perancangan dan pembuatan alat serta 

pengujian dan analisa, maka dapat ditarik kesimpulan dan saran dari 

kegiatan yang telah dilakukan untuk pengembangan Proyek Akhir 

ini. 

 

5.1 Kesimpulan 
Dari seluruh tahapan yang sudah dilaksanakan pada 

penyusunan Proyek Akhir ini, mulai dari studi literatur, perancangan 

dan pembuatan sampai pada pengujiannya maka dapat disimpulkan 

bahwa : 

1. Silinder dapat bergerak dengan tekanan dari FRL 2 bar dan 

menempuh waktu 0,33 detik saat maju dan mundur 0,49 

detik 

2. Dalam 1 unit kompresor 36 liter angin dan dengan tekanan 

2 bar silinder mampu bergerak maju mundur rata-rata 

sebanyak  1045 kali dan saat 3 bar. 

3. HMI dapat menampilkan kondisi yang sesuai dengan modul 
pneumatik. 

 

5.2 Saran 
Untuk lebih memperbaiki dan menyempurnakan kinerja dari 

alat ini, maka perlu disarankan : 

1. Perhatikan terlebih dahulu konektor HMI dengan pneumatik 

sebelum digunakan 

2. Untuk mengambil data diperlukan ketelitian karena data 

bisa berubah sewaktu waktu dikarenakan factor tekanan 

pada kapasitas kompresor yang menurun dan pengaturan 

baut pada silinder yang berpengaruh terhadap kecepatan 

laju silinder. 
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LAMPIRAN A 

LISTING PROGRAM 

 
#include <UTFT.h> 

#include <URTouch.h> 

extern uint8_t SmallFont[]; 

UTFT myGLCD(SSD1963_800, 38, 39, 40, 41); 

URTouch  myTouch( 6, 5, 4, 3, 2); 

float hasilcount, count = 0, state = 0, statetombol = 0, timer = 0; 

extern uint8_t BigFont[]; 
extern uint8_t SevenSegNumFont[]; 

int x, y; 

char stCurrent[20] = ""; 

int stCurrentLen = 0, count1 = 0, count2 = 0, counter = 0; 

char stLast[20] = ""; 

#define solenoid A0 

#define silinderon A1 

#define limitoff A2 

#define limiton A4 

int buttonState = 0; 

int lastButtonState = 0; 

int buttonState2 = 0; 

int lastButtonState2 = 0; 

unsigned long prevtime, prevtime2; 

unsigned long currenttime, currenttime2; 

void setup() 

{ 
  // Initial setup 

  Serial.begin(9600); 

  pinMode(solenoid, OUTPUT); 

  pinMode(silinderon, OUTPUT); 

  pinMode(limitoff, INPUT_PULLUP); 

  pinMode(limiton, INPUT_PULLUP); 

  digitalWrite(solenoid, LOW); 

 

  digitalWrite(silinderon, HIGH); 

  myGLCD.InitLCD(); 
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  myGLCD.clrScr(); 

 

  myTouch.InitTouch(); 

  myTouch.setPrecision(PREC_MEDIUM); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 255); 

  Serial.begin(9600); 

  // Setup the LCD 
  myGLCD.InitLCD(); 

  myGLCD.setFont(20); 

  int buf[798]; 

  int x, x2; 

  int y, y2; 

  int r; 

  halamanawal(); 

} 

void halamanawal() 

{ 

  digitalWrite(silinderon, HIGH); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 320, 250); 
 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("    MODUL     ", CENTER, 0); 

  myGLCD.print("  PELATIHAN   ", CENTER, 15); 

  myGLCD.print("  PNEUMATIK   ", CENTER, 30); 

  myGLCD.print("KONDISI MODUL ", CENTER, 415); 

  myGLCD.print("   OFF        ", CENTER, 430); 

  myGLCD.print("              ", CENTER, 445); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 20); 

  myGLCD.print("PERCOBAAN 1   ", LEFT, 35); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 50); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 
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  myGLCD.print("PERCOBAAN 2   ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 20); 

  myGLCD.print("PERCOBAAN 3   ", RIGHT, 35); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 50); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("PERCOBAAN 4   ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 
  myGLCD.setColor(0, 255, 0); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 255); 

  //delay(2000); 

} 

void duaoff() 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 320, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("COUNTER UP    ", LEFT, 25); 
  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 

  myGLCD.printNumF(hasilcount, 2    , LEFT, 415); 

  myGLCD.printNumI(counter, LEFT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.print("RESET         ", RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

void duaon() 

{ 
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  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 500, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 
  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("COUNTER UP    ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 

  myGLCD.printNumF(hasilcount, 2      , LEFT, 415); 

  myGLCD.printNumI(counter, LEFT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.print("RESET         ", RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

 

void satuon() 
{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 500, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("SWITCH OFF    ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 
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  myGLCD.print("SWITCH ON     ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.printNumF(count, 2, RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 
  //delay(2000); 

} 

void satuoff() 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 320, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("SWITCH OFF    ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 
  myGLCD.print("SWITCH ON     ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.printNumF(count, 2, RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

 

  // myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 415); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 
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//halaman PERCOBAAN KETIGA OFF 

void tigaoff () 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 
  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 320, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("TIMER ON 5S   ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.printNumI(count           , RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 
  myGLCD.print("OFF           ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

 

 

  // myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 415); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

/*{ 

 

  //delay(2000); 

  } 

*/ 
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//halaman PERCOBAAN KETIGA ON 

void tigaon () 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 
  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 500, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print("TIMER ON 5S   ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.print("5.46", RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("MENU AWAL     ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 

  myGLCD.print("OFF           ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

 
 

  // myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 415); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

 

//halaman PERCOBAAN KE EMPAT OFF 

void empatoff() 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 
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  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 320, 250); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print(" 3 On-Off     ", LEFT, 25); 
  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.printNumF(hasilcount, 2, LEFT, 300); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 

  myGLCD.print(" 8 On-Off     ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.print("  5 On-Off    ", RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

 

  myGLCD.print("2,05", RIGHT, 400); 

 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("  MENU AWAL   ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

 

 
  // myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 415); 

  //  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

//halaman PERCOBAAN KE EMPAT ON 

void empaton() 

{ 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.drawRect(0, 14, 799, 465); 

  myGLCD.fillScr(255, 255, 255); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.fillRoundRect(10, 190, 300, 289); 

  myGLCD.fillRoundRect(300, 225, 500, 250); 
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  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.setBackColor(0, 0, 0); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 10); 

  myGLCD.print(" 3 On-Off     ", LEFT, 25); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 40); 

  myGLCD.printNumF(hasilcount, 2, LEFT, 300); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 400); 
  myGLCD.print(" 8 On-Off     ", LEFT, 415); 

  myGLCD.print("              ", LEFT, 430); 

 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 10); 

  myGLCD.print("  5 On-Off    ", RIGHT, 25); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 40); 

 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 400); 

  myGLCD.print("  MENU AWAL   ", RIGHT, 415); 

  myGLCD.print("              ", RIGHT, 430); 

  //delay(2000); 

} 

void resethalaman() 

{ 

 

  halamanawal(); 

  state = 0; 
} 

 

void loop() 

{ 

 

  //  buttonState = digitalRead(limitoff); 

  //  buttonState2 = digitalRead(limiton); 

  //  if (buttonState != lastButtonState) 

  //  { 

  //    currenttime = millis(); 

  //    prevtime = currenttime; 

  //  } 

  //  if (buttonState2 != lastButtonState2) 

  //  { 
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  //    count = (millis() - prevtime); 

  //    Serial.println(count); 

  //  } 

 

 

  while (true) 

  { 

    if (myTouch.dataAvailable()) 
    { 

      myTouch.read(); 

      x = myTouch.getX(); 

      y = myTouch.getY(); 

      //      if (buttonState != lastButtonState) 

      //      { 

      //        currenttime = millis(); 

      //        prevtime = currenttime; 

      //      } 

      //      if (buttonState2 != lastButtonState2) 

      //      { 

      //        timer = (millis() - prevtime); 

      //        Serial.println(timer); 

      //} 

      //      Serial.print(x); 

      //      Serial.print("   "); 

      //      Serial.println(y); 
      //      Serial.print(digitalRead(limitoff)); 

      //      Serial.print("   "); 

      //      Serial.println(digitalRead(limiton)); 

      // int bacalimiton = digitalRead(limiton); 

      //      Serial.println(bacalimiton); 

      ///////////////////////////////////////////////////////////perc 4 

 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y >= 160) && state == 0) //D kanan 

bawah 

      { 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 

        state = 6; 

        empatoff(); 

        break; 
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      } 

 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y >= 160) && state == 6  ) //D 

kanan bawah  halaman awal 

      { 

        state = 0; 

        empatoff(); 

        resethalaman(); 
      } 

 

      if ((x >= 280) && (y > 0 && y <= 60) && state == 6)//limit on 

kiri atas 

      { 

        for (int j = 1; j < 4; j++) 

        { 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limitoff); 

            digitalWrite(silinderon, LOW); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

            { 

              currenttime = millis(); 

              prevtime = currenttime; 

              Serial.println(currenttime); 

              lastButtonState = 1; 
              break; 

            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limiton); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              empaton(); 

              lastButtonState2 = 1; 

              break; 

            } 

          } 

          lastButtonState = 0; 
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          lastButtonState2 = 0; 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limiton); 

            digitalWrite(silinderon, HIGH); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

            { 

              lastButtonState = 1; 
              break; 

            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

              Serial.print(millis()); 

              Serial.print(" "); 

              Serial.println(count / 1000); 

              hasilcount = count * j; 

              empatoff(); 

              lastButtonState2 = 1; 

              break; 

            } 
          } 

          lastButtonState = 0; 

          lastButtonState2 = 0; 

        } 

      } 

      if ((x >= 280) && (y >= 160) && state == 6)// D KANAN 

ATAS 

 

      { 

        for (int j = 1; j < 6; j++) 

        { 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limitoff); 
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            digitalWrite(silinderon, LOW); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

            { 

              currenttime = millis(); 

              prevtime = currenttime; 

              Serial.println(currenttime); 

              lastButtonState = 1; 

              break; 
            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limiton); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              empaton(); 

              lastButtonState2 = 1; 

              break; 

            } 

          } 

          lastButtonState = 0; 

          lastButtonState2 = 0; 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limiton); 
            digitalWrite(silinderon, HIGH); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

            { 

              lastButtonState = 1; 

              break; 

            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

              Serial.print(millis()); 
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              Serial.print(" "); 

              Serial.println(count / 1000); 

              hasilcount = count * j; 

              empatoff(); 

              lastButtonState2 = 1; 

              break; 

            } 

          } 
          lastButtonState = 0; 

          lastButtonState2 = 0; 

        } 

      } 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y > 0 && y <= 60) && state == 6) 

//D kiri bawah 

      { 

        for (int j = 1; j < 9; j++) 

        { 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limitoff); 

            digitalWrite(silinderon, LOW); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

            { 

              currenttime = millis(); 

              prevtime = currenttime; 
              Serial.println(currenttime); 

              lastButtonState = 1; 

              break; 

            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limiton); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              empaton(); 

              lastButtonState2 = 1; 

              break; 

            } 
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          } 

          lastButtonState = 0; 

          lastButtonState2 = 0; 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState = digitalRead(limiton); 

            digitalWrite(silinderon, HIGH); 

            if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 
            { 

              lastButtonState = 1; 

              break; 

            } 

          } 

          for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

          { 

            buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

            if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

            { 

              count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

              Serial.print(millis()); 

              Serial.print(" "); 

              Serial.println(count / 1000); 

              hasilcount = count * j; 

              empatoff(); 

              lastButtonState2 = 1; 
              break; 

            } 

          } 

          lastButtonState = 0; 

          lastButtonState2 = 0; 

        } 

 

      } 

 

      ////////////perc 1 sudah bisa//////////////////// 

      if ((x >= 280) && (y > 0 && y <= 60) && state == 0) //A kiri 

atas 

      { 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 
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        count = 0; 

        state = 1; 

        Serial.println("hal"); 

        satuoff(); 

      } 

      if ((x >= 280) && (y > 0 && y <= 60) && state == 2 && 

digitalRead(limiton) == 0) //A kiri atas off        range 60 belum 

dikurangi limiton ditaruh di if, limit off dengan 
      { 

        state = 1; 

        Serial.println("on"); 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limiton); 

          digitalWrite(silinderon, HIGH); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            currenttime = millis(); 

            prevtime = currenttime; 

            Serial.println(currenttime); 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 
        { 

          buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

          { 

            count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

            Serial.print(millis()); 

            Serial.print(" "); 

            Serial.println(count / 1000); 

            satuoff(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        timer = 0; 
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        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 

      } 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y > 0 && y <= 60) && state == 1 

&& digitalRead(limitoff) == 0) //A kiri bawah  on 

      { 

        state = 2; 

        Serial.println("off"); 
        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limitoff); 

          digitalWrite(silinderon, LOW); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            currenttime = millis(); 

            prevtime = currenttime; 

            Serial.println(currenttime); 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState2 = digitalRead(limiton); 

          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 
          { 

            count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

            Serial.print(millis()); 

            Serial.print(" "); 

            Serial.println(count / 1000); 

            satuon(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

 

        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 

      } 
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      if ((x > 0 && x <= 44) && (y >= 160) && (state == 1 || state == 

2) ) //A kanan bawah  halaman awal 

      { 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 

        state = 0; 

        satuoff(); 

        resethalaman(); 
        count = 0; 

      } 

      ///////////////////perc 2 sudah bisa////////////////////////// 

 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y > 0 && y <= 60) && state == 0) 

//B kiri bawah 

      { 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 

        state = 3; 

        duaoff(); 

      } 

      if ((x >= 280) && (y > 0 && y <= 60) && state == 3 && 

digitalRead(limitoff) == 0) //B kiri atas counter tambah 

      { 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limitoff); 
          digitalWrite(silinderon, LOW); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            currenttime = millis(); 

            prevtime = currenttime; 

            Serial.println(currenttime); 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState2 = digitalRead(limiton); 

          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 
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          { 

            duaon(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 
        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limiton); 

          digitalWrite(silinderon, HIGH); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

          { 

            count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

            Serial.print(millis()); 
            Serial.print(" "); 

            Serial.println(count / 1000); 

            hasilcount = count; 

            counter++; 

            duaoff(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        hasilcount = 0; 

        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 

      } 
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      if ((x >= 280) && (y >= 160) && state == 3) //B kanan atas reset 

counter 

      { 

        hasilcount = 0; 

        counter = 0; 

        duaoff(); 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 

      } 
      if ((x > 0 && x <= 44) && (y >= 160) && state == 3 ) //B kanan 

bawah  halaman awal 

      { 

        state = 0; 

        hasilcount = 0; 

        counter = 0; 

        duaoff(); 

        resethalaman(); 

        digitalWrite(silinderon, HIGH); 

      } 

      ////////////////////////////perc 3/////////////////////////////// 

      if ((x >= 280) && (y >= 160) && state == 0) //C kanan atas 

      { 

        state = 4; 

        count = 0; 

        tigaoff(); 

      } 
      if ((x >= 280) && (y > 0 && y <= 60 && state == 4) && 

digitalRead(limitoff) == 0) //C kiri atas on delay 5s 

      { 

 

        state = 5; 

        delay(5000); 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limitoff); 

          digitalWrite(silinderon, LOW); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            currenttime = millis(); 

            prevtime = currenttime; 
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            Serial.println(currenttime); 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState2 = digitalRead(limiton); 
          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

          { 

            count = (millis() - prevtime) * 0.001 + 5000; 

            Serial.print(millis()); 

            Serial.print(" "); 

            Serial.println(count / 1000); 

            tigaon(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 

      } 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y > 0 && y <= 60) && state == 5 

&& digitalRead(limiton) == 0) // C kiri bawah off 

      { 
        state = 4; 

        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState = digitalRead(limiton); 

          digitalWrite(silinderon, HIGH); 

          if (buttonState == 1 && lastButtonState == 0) 

          { 

            currenttime = millis(); 

            prevtime = currenttime; 

            Serial.println(currenttime); 

            lastButtonState = 1; 

            break; 

          } 

        } 
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        for (int i = 0; i < 1000000; i++) 

        { 

          buttonState2 = digitalRead(limitoff); 

          if (buttonState2 == 0 && lastButtonState2 == 0) 

          { 

            count = (millis() - prevtime) * 0.001; 

            Serial.print(millis()); 

            Serial.print(" "); 
            Serial.println(count / 1000); 

            tigaoff(); 

            lastButtonState2 = 1; 

            break; 

          } 

        } 

        lastButtonState = 0; 

        lastButtonState2 = 0; 

      } 

      if ((x > 0 && x <= 44) && (y >= 160) && (state == 4 || state == 

5) ) //C kanan bawah  halaman awal 

      { 

        state = 0; 

        tigaoff(); 

        resethalaman(); 

      } 

      if (state == 7 && limiton == 0) 
      { 

        state = 6; 

        empaton(); 

        delay(1000); 

        empatoff(); 

      } 

    } 

  } 

 

 

} 
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2.Datasheet LCD TFT 5 Inch 
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