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DAFTAR KONTRIBUSI 

 

Assalamu’alaikum Wr.Wb 

Dalam mengerjakan tugas akhir Mesin Bor Pcb Dengan Program 

Delphi Yang Memanfaatkan Software Protel Dxp ini, saya menyatakan 

bahwa :  

1. Judul tugas akhir ini merupakan pengembangan dari topik tugas 

akhir mahasiswa teknik mesin. 

2. Saya membuat sendiri program aplikasi pada komputer maupun 

mikrokontrollernya..  

3. Rangkaian mikrokontroller yang dipakai buatan saya sensiri. 

4. Komputer PIV 2,4 GHz pijam mahasiswa mesin dan peralatan 

pendukung selama pengerjaan tugas akhir ini saya meminjam 

milik Laboratorium Teknik Elektro UMS. 

5. Rancangan mekanik dibantu oleh mahasiswa teknik mesin. 

6. Saya mengerjakan tugas akhir ini di laboratorium Teknik Elektro 

UMS. 

7. Saya mengerjakan sendiri pengolahan data tugas akhir ini. 

8. Laporan tugas akhir, selain gambar mekanik yang membuat saya 

sendiri gambar mekanik dibantu mahasiswa teknik mesin. 

9. Saya mengerjakan sendiri pembuatan hardware elektronik 

maupun software yang saya gunakan. 

Demikian daftar kontribusi ini saya buat dengan sebenar-benarnya. 

Wassalamu’alaikum Wr.Wb 
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      Surakarta,  November 2007   

Dosen pembimbing, Penulis, 

 

Ir. Bana Handaga, MT 

 

Panut Dwi Purwanto 

 



ABSTRAKSI 
 

Dengan adanya otomatisasi pada peralatan-peralatan seperti pada peralatan 
mekanik memudahkan manusia untuk berkerja tanpa takut akan adanya kesalahan 
(human error) dan jauh dari resiko yang berbahaya terhadap manusia itu sendiri. 
Salah satunya dalam hal proses pembuatan PCB yang dilakukan di industri kecil di 
indonesia. Proses pembuatan PCB mulai dari disain penyablonan pelarutan dan 
pelubangan tempat komponen masih banyak yang belum menggunakan alat yang 
sudah otomatis semua masih dikerjakan manual terutama pada proses pelubangan 
PCB sehingga banyak terjadi error dan kurangnya efisien sehingga butuh waktu lama 
dalam proses pembuatan  PCB. 

Pada penelitian ini terbagi menjadi beberapa bagian yang saling keterkaitan 
yaitu kontruksi mekanis, perancangan peralatan elektronik, program aplikasi. Pada 
perancangan mekanis terdiri dari tiga bagian gerak sumbu x, gerak sumbu y dan 
sumbu z. Pada peralatan elektronik menggunakan mikrokontroller yang akan 
dikomunikasikan dengan komputer menggunakan parallel port, pada rangkaian ini 
juga digunakan untuk mendeteksi titik (0,0). Pada bagian program aplikasi terdiri dari 
bagian convert dari file protel menjadi koordinat titik (x,y). Program inputan manual, 
yang digunakan untuk input koordinat secara manual. Program pengurutan data 
digunakan untuk mengurutan data inputan dari kecil ke nilai yang lebih besar. 
Program menjalankan motor, disini digunakan untuk mengerakkan motor langkah 
sumbu x, sumbu y dan motor z. 

Hasil pengujian diantaranya pengujian dengan inputan manual, pada inputan 
manual program sudah dapat melakukan proses pengeboran dengan error kecil rata-
rata 0.4 mm. Pada pengujian inputan dari file protel program sudah dapat melakukan 
proses convert file protel yang berformat Export Protel PCB 2.8 ASCII kedalam 
bentuk koordinat (x,y) dengan error 0%, pada file ini juga sudah dapat dilakukan 
pengeboran dengan error kecil. Pada pengujian menggunakan komponen IC program 
belum dapat melakukan proses pengeboran dengan baik sehingga dapat disimpulkan 
system ini belum bisa digunakan untuk komponen-komponen dengan kaki yang 
sudah tidak dapat dirubah lagi posisinya.  

 
   

Kata kunci: 
 PCB,mikrokontroller,parallel port,protel,export protel 2.8,ASCII, human 
error. 
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