BABY

KESIMPULAN DAN SARAN

5.1. Kesimpulan
Berdasarkan hagil pengujian dari alat penggulung kumparari transformator ini,
dapat diambil beberapa kesimpulan antara lain @

I. Tclah dapat dircalisasikan scbuah alat penggulung kumparan transformator
yang dikendalikan dengan menggunakan mikrokontroler AT89C51 sehinpga
si:stem dapat melakukan penggulungan dan mengatur posisi lilitan secara
otomatis, |

2. H?sil pengujian menunjukkan jumlah yang sama antara-: nilai acuan yang
di:masukkan dengan hasil penggulungan.

3. sttcm dapat melakukan penggulungan maksimﬁm sarﬁpai dengan 9900
lilitan,

4, %l;tsil pengukuran sislem meckanik menunjukkan baﬁwa sistem akan
m;enghasilkan pergeseran posisi sebesar 0,039 mm tiap 4 langkah motor,
sc%hinggn untuk dinmeter kawad yang febih besar dari (J,()..;W MM pergeseran
posisi dibuat kontinyu scdangkan kecepatan penggulungan  disesuaikan
.déngan pergeserannya.

5. Si:stem akan menghasilkan kumparan- yang cukup baik untuk diameter kawat

0,10 mm — 0,12 mm.
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5.2 Saran
.Pcnulis menyadari bahwa hasil penclitian Tugas Akbir ini masih jauh dari
sempurna, untuk itu penulis perlu memberikan beberapa saran antara lain ;

L. jSistem mckanik yang digunakan sangat sederhana sehingga masih perlu
‘pengembangan dan perbaikan yang diharapkan sistem mekanik dapat
fleksibel untuk semua diameter kawat. |

2. :Mulor pengguiung akan lebih baik jii&a menggunakan motor de dengan
daya yang besar dan kcccpataplyang stabil.

3. Untuk sistem yang telah dibuat ini maka untuk diarpatcr kawat yang
: kurang dari 0,10 mm, putaran motor penggulung harus dipercepat dengan
| memperkecil nilai tahanan pada pengatur kecepatan motor penggulung
- sehingga terjadi kescimbangan antara pergeseran posisi lilitan dengan

- keeepatan  penggulungan (Instruksi JNB P3.4 pada iampiran program
~ dihilangkan ).

4. Untuk diameter kawat yang lebih besar dari 0,12 rrﬁn, putaran molor -
penggulung harus diperlambat dengan memperbesar ﬁilai tahanan pada
- pengatur kecepatan motor penggulung schingga terjadi keseimbangan

antara pergeseran posisi lilitan dengan kecepatan pcnggulungan (Instruksi
- INI3 P3.4 pada lzimpiran program dihilangkan ), i

5. Untuk kawat yang memiliki diameter yang sama dengan jarak pergeseran
~ mekanik akan sangat baik jika sistem dibvat satu putaran penggulung "

menghasilkan 1 langkah sampai dengan 4 fangkah motor pengatur posisi

spasi lilitan (program sesuai lampiran ).






