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ABSTRAK 

  Proyektor telah umum sekali digunakan sebagai media pembelajaran, 

presentasi, sidang skripsi dan lain sebagainya. Akan tetapi setiap proyektor 

dengan tipe yang berbeda memiliki ukuran layar yang berbeda beda pada jarak 

yang sama. Hal tersebut tentunya akan menimbulkan masalah apabila jika salah 

satu proyektor mengalami kerusakan dan diganti dengan proyektor model lain 

pada bracket yang sama. Oleh karena itu penelitian ini bertujuan untuk 

menciptakan sebuah bracket proyektor yang dapat disesuaikan posisinya dengan 

berbagai proyektor model lainnya, agar saat mengganti proyektor tidak perlu 

mengubah posisi dudukan. Prinsip kerjanya ialah proyektor dapat di maju dan 

mundurkan posisinya serta dapat mengangguk, hal itu membuat hasil proyeksi 

proyektor dapat membesar atau mengecil serta dapat diatur posisi ketinggian 

layarnya. Perancangan menggunakan slider yang digerakkan oleh leadscrew 

T8x2 yang dihubungan ke motor DC gearbox sehingga memungkinkan gerak 

translasi. Pada mekanisme tilting, motor DC dihubungkan ke baut M5x0.8 serta 

rangkaian pendukung lainnya sehingga proyektor dapat mengangguk. Alat ini 

dihubungkan menggunakan Arduino UNO dan modul bluethooth HC-05, untuk 

mengendalikannya pengguna dapat mengunduh aplikasi MIT App Companion di 

smartphone Android. Hasil dari penelitian ini adalah alat dapat menggerakkan 

dan menghasilkan ukuran lebar layar 240cm dari berbagai jenis proyektor. 

 

Kata kunci: Proyektor, Leadcrew, Motor DC, Layar, Bracket, Translasi, Tilting 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.2 Latar Belakang 

  Proyektor adalah sebuah alat optik yang dirancang dapat menampilkan 

gambar digital ke arah tembok ataupun layar dengan latar putih. Proyektor 

beroperasi dengan memanfaatkan cahaya yang terpancar dari panel LCD. Panel 

tersebut menghasilkan warna red-green-blue (RGB) yang akan terkombinasi dan 

membentuk sebuah gambar sesuai yang diinginkan. (Maryono, 2022) 

 Proses belajar mengajar saat ini tidak luput dengan kehadiran proyektor. 

Media proyektor sangat membantu dalam proses belajar mengajar sehingga saat 

ini hampir di seluruh instansi Pendidikan menggunakan proyektor sebagai media 

proses belajar mengajar. Proyektor dapat menampilkan gambar dari komputer 

dengan ukuran yang berkali lipat lebih besar daripada layar laptop itu sendiri 

sehingga memudahkan pengajar menjelaskan materi yang diberikan. (Utami, 

2017). Ilustrasi terdapat pada Gambar 1.1. 

 

Gambar 1. 1 Penggunaan Proyektor di Instansi Pendidikan 

 Masalah yang terjadi saat ini ada pada Laboratorium CAD/CAM/CAE 

Selatan UII, ukuran layar proyektor yang ditampilkan lebih kecil dari yang 

seharusnya yaitu 184x138 cm, sedangkan ukuran layar yang disediakan sebesar 

240x175 cm. Gambar 1.2 merupakan kondisi LAB CAD/CAM/CAE Selatan saat 

ini. 
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Gambar 1. 2 Kondisi Layar Proyektor LAB CAD/CAM/CAE Selatan 

Dapat dilihat bahwa layar tersebut lebih kecil daripada yang disediakan. Masalah 

tersebut hanya bisa diselesaikan dengan merubah posisi jarak proyektor dari 

layar. Pada awalnya posisi bracket tersebut didesain untuk tipe lainnya yang 

dengan jarak pada Gambar 1.2 diatas dapat menampilkan layar secara penuh. 

Oleh karena itu dibutuhkan holder bracket khusus yang dapat merubah jarak 

proyektor apabila sering mengganti proyektor dengan tipe berbeda tetapi ingin 

mendapat ukuran layar yang sama. 

 Pada proyektor umumnya terdapat beberapa pengaturan yang berfungsi 

untuk memposisikan layar ke bentuk format yang optimal, yaitu zoom, focus 

layar, perspektif tampilan, kecerahan cahaya. Fitur tersebut cukup terbatas 

bergantung pada merk dan model proyektornya. Oleh karena itu pemasangan 

dudukan proyektor perlu dipertimbangkan untuk spesifikasi proyektor yang ingin 

dipasangkan. Proyektor ketika dipasang pada tempat yang sama dengan tipe 

berbeda, maka memerlukan penyesuaian antara proyektor satu dengan lainnya 

sehingga model dudukan proyektor yang beredar pada saat ini tidak dapat 

mengakomodasi penyesuaian berbagai model proyektor yang digunakan. 

 Ide dari alat yang akan dirancang ini adalah dengan merancang sebuah 

bracket atau dudukan untuk proyektor yang diberi nama Sliding Projector 

Holder. Alat tersebut dapat bergerak secara translasi (maju dan mundur) dan 

tilting (atas dan bawah), sehingga ketika proyektor dengan tipe lainnya dipasang 
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dapat disesuaikan besar layar yang dihasilkan dan juga tinggi rendahnya layar 

dengan mekanisme dari holder proyektor. alat ini dikendalikan dengan 

smartphone Android sehingga pengguna hanya perlu menginstal aplikasi dan 

mengkoneksikannya secara bluetooth untuk mengoperasikan alat ini. 

1.3 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah dari penelitian ini adalah: 

1. Bagaimana cara merancang dudukan proyektor yang dapat dikendalikan 

dari jarak jauh? 

2. Bagaimana menentukan rentang pergerakan yang sesuai agar layar yang 

ditampilkan optimal dari setiap proyektor? 

1.4 Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah pada perancangan alat ini adalah: 

1. Terbatas pada perancangan dan perhitungan mekanisme, tidak membahas  

sistem kendali. 

2. Perhitungan mekanisme terbatas pada perhitungan manual dan tidak 

melakukan analisis struktur finite element menggunakan software. 

3. Rentang jarak yang dihasilkan alat hanya berdasarkan riset proyektor 

yang tersedia, yaitu NEC Ve 303x, Sony VPL DX 142 dan Panasonic LB 

305 XGA 

4. Motor yang digunakan merupakan motor dc sederhana, sehingga tidak 

dapat mengubah kecepatan gerak mekanisme. 

5. Alat akan dirancang dipasang pada langit langit ruangan secara langsung 

ke struktur beton.  

1.5 Tujuan Penelitian atau Perancangan 

Tujuan perancangan ini adalah: 

1. Merancang sebuah mekanisme dengan penggerak motor pada dudukan 

proyektor yang dapat dikendalikan dari jarak jauh. 
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2. Membuat sebuah Alat yang dapat merubah posisi proyektor secara 

translasi dan tilting dan dapat digunakan oleh berbagai macam tipe 

proyektor. 

1.6 Manfaat Penelitian atau Perancangan 

Dengan merancang Sliding Projector Holder, diharapkan dapat 

membantu pengguna proyektor untuk mengganti proyektor tanpa mengubah 

posisi bracket. Sliding Projector Holder juga memungkinkan pengguna 

mengubah ukuran layar dan ketinggian tampilan layar tanpa merubah posisi 

secara manual, karena alat dapat mengganti posisi proyektor secara translasi dan 

ketinggian layar dengan mengoperasikannya menggunakan smartphone Android. 

1.7 Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan laporan ini terdiri dari 5 bab, yang mana setiap bab 

terbagi menjadi beberapa subbab sebagai berikut: 

BAB 1 PENDAHULUAN 

Berisi hal-hal apa saja yang melatarbelakangi penelitian atau perancangan 

yang dilakukan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA  

Berisi penjelasan mengenai penelitian lain yang telah dilakukan, dan 

berhubungan dengan penelitian atau perancangan yang dilakukan. 

BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

Berisi mengenai alur penelitian atau perancangan. 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Berisi tentang hasil perancangan, analisis, dan pembahasan. 

BAB V PENUTUP 

Bab ini memuat tentang kesimpulan dan saran yang berupa rangkuman 

dari pelaksanaan maupun dalam penulisan tugas akhir ini. 
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BAB 2 

TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Kajian Pustaka 

Bracket LCD proyektor yang diberi penggerak motor DC dan 

dioperasikan dari jarak jauh melalui remote control menjadi solusi untuk 

kemudahan dalam mengatur proyektor. Remote control tersebut mengirimkan 

input data untuk mikrokontroller AT 89S51 dan mengolah data untuk mengatur 

putaran motor DC yang akan menggerakkan bracket secara mekanik. Pengaturan 

posisi bergantung kepada penekan tombol keypad remote control. Sebagai fitur 

pengaman nya, digunakan limit switch yang diletakkan pada kedua ujung 

pergerakan sebagai pemutus tegangan. (Zamroni, 2010) “Kendali Motor DC 

sebagai Penggerak Mekanik pada Bracket LCD Proyektor dan Layar Dinding 

Berbasis Mikrokontroller AT89S51”  

Pergerakan kamera dapat membangun suasana dramatik dalam 

pengambilan sebuah video maupun film. Slider kamera dapat membantu 

kameraman dalam pengambilan gambar untuk terhindar dari guncangan. Proses 

tersebut dilakukan berulang ulang sampai dengan hasil maksimal. Slider kamera 

yang ditambahkan motor dan dikendalikan oleh smarthphone melalui Bluetooth 

dapat mempermudah proses pengambilan footage video maupun foto (Kuswandi, 

2021). “Perancangan Dan Implementasi Movement Slider Kamera Guna 

Menunjang Teknik Sinematografi Dan Fotografi Menggunakan Arduino Nano”, 

dengan menggunakan slider yang dihubungkan oleh motor stepper nema 17 yang 

dihubungkan oleh timing belt dan diintegrasikan melalui Bluetooth smartphone 

Android. 

Pembelajaran jarak jauh yang dilakukan secara daring memerlukan 

perangkat yang dapat menunjang interaksi antar muka pengajar dan pendidik.  

Kecenderungan pembicara tidak bisa diam saat perekaman kerap terjadi. Alat 

bantu slider dengan dengan prinsip kerja menggerakkan kamera atau smartphone 

dengan mengikuti pergerakan wajah secara otomatis dapat membantu pengajar 

dalam meningkatkan performa pembelajaran jarak jauh. Prinsip alat tersebut ialah 
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dengan memanfaatkan kamera yang diberi motor stepper yang dapat berputar lalu 

dihubungkan ke slider yang diberi motor. Kamera tersebut menggunakan face 

tracking dan akan dideteksi oleh modul library OpenCV menggunakan bahasa 

phyton dan Raspberry Pi 4B sebagai mikrokontrollernya. Sistem operasi alat 

dihubungkan ke LCD TFT 3,5 inch untuk media kontrol alat. (Aziz, 2021) 

Perancangan menggunakan slider dan motor sebagai arah penggerak 

benda kerja terkait selanjutnya dilakukan oleh (Hakim, 2021), yaitu membuat 

“Slider Kamera Berbasis Android”. Pada perancangan ini kamera diletakkan pada 

slider dan kamera dengan fitur face tracking sehingga ketika slider bergerak, 

kamera tetap dapat fokus pada wajah pengguna. Motor yang digunakan dalam 

perancangan ini ialah motor gearbox dc 12v dan sistem mekanismenya 

menggunakan motor yang ditempelkan pada roller slider sehingga pada saat 

motor berputar akan memutar roller sehingga slider dapat bergerak. 

Mikrokontroller yang digunakan pada penelitian ini menggunakan Raspberry Pi 

dan digabung dengan sistem Android dimana pengguna dapat menggerakkan 

slider dan kameranya menggunakan smartphone Android sebagai remot kendali. 

Mengarah dari keempat penelitian tersebut, maka dapat dilakukan 

perancangan selanjutnya tentang perancangan mekanisme bracket proyektor yang 

dapat menggerakkan proyektor sehingga ukuran, dan ketinggian hasil proyeksi 

dapat berubah menggunakan kendali smartphone Android. 

2.2 Dasar Teori  

2.2.1 Ulir 

Dalam proses konstruksi atau pembuatan alat untuk menggabungkan 

beberapa komponen dibutuhkan media penyambung. Penyambungan tersebut 

salah satunya adalah baut yang menggunakan sistem ulir. Baut tersebut berfungsi 

agar komponen tidak terlepas (Efendi, 2017). Ulir adalah jalur yang memutar 

sekeliling silinder dengan sudut kemiringan tertentu. Fungsi lain dari ulir adalah 

dapat dijadikan komponen penggerak seperti leadscrew dan gir cacing 

(wormgear). 
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• Ulir ACME 

 

Gambar 2. 1 Ulir Trapesium (Sumber: Aini, 2020) 

Ulir ACME merupakan ulir dengan profil trapesium yang memiliki 

angle of thread sebesar 29 derajat yang biasa digunakan untuk ulir penggerak 

pada mesin bubut, ulir kerja bangku, ataupun mekanisme ulir penggerak 

lainnya, ulir ini memiliki kode (T) atau (Tr) yang memiliki arti trapezoid atau 

trapesium. Contoh pembacaan ulir ACME sebagai berikut: 

Tr40 x 7 

Tr = Trapesium 

40 = Dimensi Luar (mm) 

x = Pemisah 

7 = Ukuran Pitch (mm) 

• Ulir Metrik 

 

Gambar 2. 2 Ulir Metrik (Sumber: Aini, 2020) 

Ulir Metrik adalah jenis ulir yang paling umum untuk digunakan. Ulir ini 

memiliki profil segitiga yang memungkinkan ulir tersebut digunakan untuk 

pengikat diantara dua komponen atau lebih. Ulir Metrik memiliki dua jenis, 
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yaitu pitch halus dan kasar. Ketentuan ISO untuk ulir ini memiliki kode (M) 

dengan contoh pembacaan sebagai berikut: (Hanifah, 2020) 

M8 x 1,25 

M = Metrik 

8 = Diameter Luar (mm) 

x = Pemisah 

1.25 = Ukuran pitch (mm) 

2.2.2 Torsi 

Penyebab berputar nya gerak benda diakibatkan oleh gaya momen, gaya 

momen tersebut dalam gerak rotasi dinamakan torsi. Torsi merupakan besarnya 

gaya yang terjadi pada sebuah benda yang mengalami gerak rotasi. Besaran torsi 

bergantung pada besarnya gaya yang bekerja serta jarak dari arah gaya ke 

sumbu putar (Sinatria, 2012). Torsi dapat diilustrasikan seperti Gambar 2.3. 

 

Gambar 2. 3 Ilustrasi Torsi 

 

Rumus:  

                                                    𝑇 = 𝐹 𝑥 𝑟                                                 (2.1) 

T = Torsi (N.m) 

F = Gaya (N) 

r = Jarak dari sumbu putar (m) 
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2.2.3 Gaya Gesek 

Gaya gesek adalah gaya yang dihasilkan antara dua benda yang saling 

bersentuhan. Gaya tersebut berlawanan arah dengan arah gerak benda atau arah 

kecenderungan benda bergerak. (Hardiansyah, 2021) Besar kecil gesekan yang 

ditimbulkan dapat disimbolkan sebagai μ (dibaca miu). Untuk ilustrasi 

mengenai gesekan terdapat pada Gambar 2.4 berikut: 

 

Gambar 2. 4 Ilustrasi Gaya Gesek 

Rumus: 

                                         𝐹𝑔 = μ 𝑥 𝑁                                             (2.2) 

Fg = Gaya Gesek (N) 

μ = koeffisien gesek  

N = gaya normal benda (N) 

 

2.2.4 RPM Motor 

RPM adalah singkatan dari round per minute yang artinya banyak nya 

putaran yang terjadi selama 1 menit. Sebagai contoh roda mobil berputar 3000 

kali setiap menit, itu artinya roda mobil memiliki rpm sebesar 3000 rpm. Ada 

banyak sekali rumus dari rpm, setiap kasus memiliki rumus yang berbeda, adapun 

dalam kasus leadscrew, rumus untuk menghitung rpm sebagai berikut: 

Rumus: 

                 𝑅𝑃𝑀 =
Kec.Translasi LeadScrew

pitch x start screw
𝑥60                                 (2.3) 

Kecepatan translasi (mm/s) 



 

 10 

Geseran/pitch (mm). 

2.2.5 Motor DC 

Motor DC adalah alat elektromagnetis yang mengubah energi listrik 

menjadi energi mekanik. Motor ini menggunakan listrik searah (DC) pada 

kumparan dan memutar rotor. Jika terjadi putaran. Prinsip kerja dari arus DC  

adalah membolakbalikkan phasa dari gelombang positif dengan komutator. 

Sehingga arus yang berbalik arah dalam phasa tertentu akan berputar dalam 

medan  magnet (Aristiawan, 2014). 

Motor dc dapat dihubungkan dan dikendalikan melalui mikrokontroller 

seperti Arduino dan memiliki beberapa metode untuk mengatur kecepatannya 

salah satunya adalah PWM. Acuan dalam mengoperasikan motor DC meliputi 

kecepatan motor, tegangan keluaran motor dan arus keluaran motor. Acuan 

tersebut yang dinilai sangat penting dalam proses pengontrolan motor DC (Arif, 

2020) 

 

Gambar 2. 5 12V Motor DC Gearbox 

Gambar 2.5 merupakan Motor DC Gearbox, putaran motor DC Gearbox 

tidak langsung dihubungkan dengan batang utama melaikan dikonversikan 

terlebih dahulu melalui gearbox lalu disalurkan ke batang putar utama. Oleh 

karena itu, rpm dan torsi yang dihasilkan dapat divariasikan sesuai dengan 

kebutuhan pengguna. Untuk Motor DC 12v variasi rpm berkisar 12-1363 rpm 

dengan torsi yang diampu sebesar 0.8-35 kg.cm, semakin besar rpm yang 

dihasilkan, maka semakin kecil pula torsi yang didapat pada  motor tersebut. 
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2.2.6 LCD Proyektor 

 

Gambar 2. 6 LCD Proyektor 

Proyektor adalah sebuah teknologi berbasis LCD yang berfungsi 

memperbesar gambar dari suatu monitor digital. LCD Proyektor memiliki output 

berupa gambar digital di sebuah permukaan yang dijadikan layar. Permukaan 

tersebut akan jelas menampilkan gambar sesuai dengan kendali pengguna yang 

terhubung dengan perangkat gadget. Umumnya LCD Proyektor digunakan 

menjadi media presentasi, mengajar, menonton film, dan lainnya dikarenakan 

kemampuannya untuk menampolkan gambar dengan ukuran yang besar dan jelas. 

LCD Proyektor juga dapat di hubungkan dengan perangkat lainnya, seperti VCD 

player, DVD player, PC maupun monitor. Proyektor memiliki fitur yang dapat 

disesuaikan agar tampilan layar dapat dilihat dengan optimal yaitu zoom, focus 

layar, perspektif tampilan, kecerahan cahaya (Rasyid, 2017)  

2.2.7 Slider Linear Guide 

Linear Guide adalah komponen yang berfungsi untuk memandu ataupun 

menumpu suatu bagian mesin ke satu arah. Linear Guide dapat bertranslasi bolak 

balik baik linear maupun sirkular. Bila ditinjau sistem geraknya, Slider 

menggunakan sistem media peluncur berupa bola baja yang bersikulasi ataupun 

roda untuk bertranslasi melalui rel yang di tumpuinya. Slider bergerak dengan 

geseran (sliding type) dan menggelinding (rolling type).  
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Gambar 2. 7 Batang Slider (kanan) Roda Slider (kiri) 

Penentuan jenis slider bergantug pada posisi, beban yang ditumpu dan 

jarak tempuh dalam kilometer. Slider yang baik adalah slider yang hanya dapat 

bekerja pada 1 sumbu saja dan tidak mengalami pergerakan sumbu kearah lain 

pada saat bekerja (Hadiputranto, 2007) 

2.2.8 Leadscrew 

 

Gambar 2. 8 Leadscrew 

Leadscrew atau ulir penggerak merupakan batang ulir yang berguna 

sebagai mekanisme yang dapat bergerak dalam Axis X, Y dan Z dalam suatu 

sistem mesin. Bentuk alur dalam ulir leadscrew berupa persegi atau trapesium. 

Fungsi dari leadscrew adalah untuk menggeser beban dengan arah linear dengan 

tingkat akurat yang tinggi. Mekanisme leadscrew memiliki kehilangan energi 

yang cukup besar diakbatkan kontak geser antara ulir jantan dengan betina. 

Leadscrew umumnya digunakan untuk linear actuator, slider pada mesin, mesin 

press dan jack. Batang leadscrew berbahan baja dan untuk murnya umurnya 
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berbahan kuningan. Kuningan digunakan karena material tersebut lebih lunak 

sehingga membuat umur batang leadscrew lebih tahan lama (Yusman, 2020) 

2.2.9 Drag Chain 

 

Gambar 2. 9 Drag Chain 

Drag Chain atau kabel pembawa merupakan sebuah alat yang dapat 

mencegah keausan kontak akibat gesekan dan menjaga kabel tetap terarah tanpa 

tercecer. Rantai ini juga harus mudah dalam perakitan, perawatan, dan perbaikan, 

serta memiliki bobot yang ringan dan menghasilkan kebisingan yang rendah. 

Rantai seret kabel ini terdiri dari beberapa frame perantara yang saling 

terhubung melalui sendi. Rantai ini dilengkapi dengan bingkai luar yang dapat 

dibuka dan ditutup. Bagian penggandengan antara frame perantara digabungkan 

menjadi tabung yang menutup celah kopling        masing-masing.  

Setiap rangka perantara terdiri dari badan rangka perantara dan bagian 

tutup yang dipasang pada rangka tengah. Rangka tengah memiliki permukaan 

terbuka di bagian bawah yang berbatasan satu sama lain di sisi dalam tekuk rantai. 

Permukaan ini berfungsi untuk menjaga posisi tekukan rantai yang diperlukan. 

Rangka tengah juga memiliki permukaan terbuka di bagian atas yang berbatasan 

satu sama lain pada sisi luar tikungan rantai. Permukaan ini berfungsi untuk 

menjaga posisi lurus rantai yang diperpanjang (Komiya, 2004). 
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BAB 3 

METODE PENELITIAN 

3.1 Alur Penelitian 

Berikut merupakan Alur Penelitian yang digunakan selama penelitian 

berlangsung: 

 

 

Gambar 3. 1 Alur Penelitian 
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3.2 Peralatan dan Bahan 

Selama perancangan Sliding Projector Holder dilakukan observasi 

lapangan yang bertujuan untuk mengumpulkan data yang diperlukan. Data 

tersebut selanjutnya akan diidentifikasi untuk menerapkan konsep desain alat. 

Adapun peralatan dan bahan yang digunakan sebagai pendukung perancangan. 

Berikut merupakan peralan dan bahan yang digunakan pada proses pembuatan 

Sliding Projector Holder. 

3.2.1 Peralatan 

Berikut merupakan peralatan yang digunakan selama proses pembuatan 

alat terdapat pada Tabel 3.1 dibawah ini: 

Tabel 3. 1 Peralatan  

No Nama Alat Kegunaan 

1 PC/Laptop Mendesain alat dengan Solidworks 2016 

2 Smartphone 
Dokumentasi foto/video dan pembelian bahan-

bahan 

3 Alat Tulis Media sketsa alat dan perhitungan alat 

4 Gerinda Potong Memotong bahan sesuai desain 

5 Bor Menmbuat lubang pada bahan 

6 Mesin Las Membentuk besi hollow 

7 Amplas Menghaluskan permukaan bahan yang kasar 

8 Meteran 
Mengukur bahan dan parameter yang digunakan 

untuk membuat alat 

9 Jangka Sorong 
Mengukur bahan dan pembuatan part CAD dengan 

ketelitian tinggi 

10 Timbangan Mengetahui berat dari proyektor dan bahan lainnya 

3.2.2 Bahan 

Berikut merupakan bahan bahan yang diperlukan untuk membuat Sliding 

Projector Holder terdapat pada Tabel 3.2 ini: 
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Tabel 3. 2 Bahan 

No Nama Bahan Foto Kegunaan 

1 Sliding Rail 

 

Sebagai media jalur mekanisme 

alat 

2 
SHS 30x60 

mm 

 

Untuk peletakan drag chain 

3 
Plat Ambalan 

25x25 

 

Penyambung antar frame dan 

sliding rail 

4 
Drag Chain 

18x35 1m 

 

Merapikan jalur kabel secara 

dinamis 

5 

F Base Plate 

Sliding 

projector 
 

Bagian untuk menempelnya 

slider, baut leadscrew dan 

projector 

6 
Pillow Bearing 

8mm 

 

Sebagai posisi penyeimbang, 

reduksi gesekan dan dukungan 

mekanis leadscrew 
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No Nama Bahan Foto Kegunaan 

7 
Leadscrew T8 

1300mm 

 

Mengubah gerakan rotasi dari 

motor menjadi gerakan linear 

8 T8 Nut Block 

 

Sebagai media transfer gerakan 

linear dan penguncian pada 

mekanisme 

9 

Flexible 

Coupling Shaft 

8x4 

 

Untuk pemindahan torsi, 

kompensasi perbedaan sudut 

rotasi, dan reduksi getaran dari 

leadscrew ke motor 

10 

F Bracket 

Motor 

Leadscrew 

 

Penopang motor pada mekanisme 

leadscrew 

11 
F SHS 30X30 

Bracket 

 

Penyangga utama untuk 

leadscrew, slider, drag chain dan 

kotak modul 

12 Motor Dc 

 

Penggerak utama mekanisme 

13 

Bracket 

Proyektor 

Gantung 

 

Dudukan gantung proyektor 
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No Nama Bahan Foto Kegunaan 

14 
F Bracket 

tilting 

 

Penopang pergerakan baut pada 

mekanisme tilting 

15 
Fix Coupling 

Shaft 5x4mm 

 

Untuk menghubungkan as motor 

dengan as utama 

16 
3dp Box 

Module 

 

Sebagai media peletakan sistem 

mikrokontroller alat 

17 Baut & Mur 

 

Untuk menghubungkan setiap 

mekanisme pada alat 

18 
3dp Bracket 

Limit Switch 

 

Sebagai tempat dudukan limit 

switch  

 

3.3 Kriteria Perancangan 

Proses perancangan mekanisme Sliding Projector Holder, terdapat 

kriteria perancangan yang wajib terpenuhi agar hasil perancangan yang diperoleh  

optimal. Berikut merupakan kriteria perancangan dari Sliding Projector Holder: 

• Proyektor dapat bergerak translasi (maju mundur) dan tilting (atas 

bawah). 
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• Alat dioperasikan menggunakan smartphone android. 

• Dapat digunakan untuk berbagai tipe proyektor. 

• Proyektor harus dapat diposisikan sesuai dengan keinginan pengguna. 

• Sistem perkabelan rapi dan tidak mengganggu sistem keseluruhan alat. 

• Alat dapat membuat proyektor menghasilkan gambar dengan lebar 240cm 

3.3.1 Perancangan Perangkat Keras 

Perancangan perangkat keras terdiri dari beberapa bagian untuk 

mendukung alat dapat bekerja dengan baik. Bagian bagian kecil inilah yang perlu 

diimplementasikan menjadi satu kesatuan agar alat dapat bekerja dengan baik. 

A. Rangka Utama 

Rangka utama digunakan sebagai tempat melekatnya komponen 

komponen pendukung lainnya. Rangka tersebut juga akan yang nantinya melekat 

pada langit langit ruangan. 

B. Mekanisme Sliding 

Mekanisme Sliding digunakan sebagai pemberi arah gerak mekanisme, 

sehingga pada saat motor bergerak arak gerakan proyektor tidak keluar dari 

jalurnya. Dalam hal ini digunakan slider bertipe Sliding Door A2/J2 karena 

cukup ringan, posisi slider diatas benda kerja, dan dapat mengangkut beban 

sekitar 60kg. 

C. Motor 

Berdasarkan kriteria desain, motor yang dibutuhkan adalah motor yang 

bisa mengangkut beban proyektor, arah gerak bisa bolak balik, dan diposisikan 

sesuai dengan keinginan pengguna. Sehingga digunakan motor dc 12v sebagai 

penggerak mekanisme translasi dan tilting. Karena memiliki torsi dan kecepatan 

yang cukup,  

D. Penggerak Translasi 

Mekanisme penggerak berfungsi untuk menyalurkan tenaga putaran 

motor ke arah gerakan benda kerja. Mekanisme penggerak untuk arah gerak 

translasi bisa berupa leadscrew, pulley dan belt, rack and pinion, dsb. 

E. Bracket Proyektor 
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Alat yang dirancang perlu dudukan proyektor yang universal bisa dipakai 

oleh banyak proyektor, kriteria yang dibutuhkan untuk bracket proyektor adalah 

dapat menggantungkan proyektor dengan alat secara vertikal. 

F. Penggerak Tilting 

Mekanisme penggerak tilting menggunakan baut M5 dan beberapa 

rangkaian pendukung sebagai media untuk membuat proyektor dapat mendongak 

keatas dan kebawah. Sistem ini memanfaatkan bracket proyektor asli yang bisa 

bergerak tilting dan memodifikasinya agar arah gerakan tilting dapat 

dikendalikan.  

G. Menejemen Kabel 

Jumlah kabel yang tidak sedikit, akan terlihat tidak rapi terlebih dapat 

mengganggu kinerja alat, maka digunakan drag chain sebagai tempat untuk kabel 

sehingga kabel lebih rapi dan tidak mengganggu mekanisme kinerja alat. 

H. Bracket limit switch 

Limit switch berguna untuk membatasi gerakan agar motor tidak bergerak 

secara berlebihan. Hal tersebut bisa menyebabkan kerusakan pada motor apabila 

motor digunakan secara berkala pada kondisi sudah di ujung. Bracket limit switch 

berfungsi untuk membuat limit switch berada di posisi ujung gerakan mekanisme 

gerak. Bracket limit switch dibuat menggunakan 3d print agar lebih mudah dalam 

pembuatannya. 

3.3.2 Observasi 

Observasi yang maksud bertujuan untuk mengetahui tetapan awal 

sebelum melakukan perancangan. Observasi penting untuk dilakukan agar tujuan, 

fungsi dan juga efektifitas alat dapat tercapai dengan baik. Observasi yang 

digunakan adalah sebagai berikut: 

A. Berat proyektor 

Berat dimaksudkan untuk sebagai tolok ukur pembuatan alat harus dapat 

menahan beban sesuai kapasitanya. Ketika beban yang diampu oleh alat besar, 

maka alat harus memiliki konstruksi yang kuat agar dapat menahan beban 

tersebut. Berikut merupakan gambar hasil pengukuran berat proyektor: 
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Gambar 3. 2 Berat Proyektor 

Proyektor ditimbang dengan menggunakan timbangan adalah sebesar 3kg. 

oleh karena itu dapat disimpulkan proyektor memiliki berat ±3kg. 

B. Hubungan Jarak dan Besar Gambar 

Setiap proyektor memiliki jarak yang berbeda untuk menghasilkan 

gambar dengan ukuran yang sama. Jarak jarak tersebut yang digunakan sebagai 

acuan untuk menciptakan rentang pergerakan alat yang optimal. Proyektor yang 

digunakan selama pengambilan data adalah NEC Ve 303x, Panasonic LB305 

XGA, InFocus IN102, InFocus IN124. Berikut merupakan Tabel 3.3 data 

proyektor yang digunakan: 

Tabel 3. 3 Data Observasi proyektor 

Nama Jarak Lebar Layar 

NEC Ve 303x 362 cm 184 cm 

Panasonic LB 305 

XGA 
331 cm 217 cm 

Sony VPL DX 142 181 cm 110 cm 
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 Ukuran layar yang digunakan sebagai acuan pengambilan data terdapat 

pada Gambar 3.2 berikut: 

 

Gambar 3. 3 Ukuran Layar yang diinginkan 

 Dengan menggunakan konsep segitiga sebangun, maka dapat diperoleh 

jarak yang diperlukan oleh setiap proyektor agar ukuran layar yang tampilkan 

dapat sesuai dengan Gambar. Ilustrasi segitiga sebangun dan rumus yang 

digunakan terdapat di Gambar 3.3 berikut: 

 

Gambar 3. 4 Segitiga Sebangun 

𝐴𝐵

𝐵𝐶
=

𝐴𝐸

𝐷𝐸
 

  Maka didapat data jarak setiap proyektor pada Tabel berikut: 

Tabel 3. 4 Data Jarak Setiap Proyektor untuk Lebar Layar 240 cm 

Nama Jarak Optimal 

NEC Ve 303x 472.1 cm 

Panasonic LB 305 XGA 366 cm 
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Nama Jarak Optimal 

Sony VPL DX 142 396 cm 

 

C. Rentang Geseran dan Skema Pemasangan Alat 

Setelah diketahui jarak setiap proyektor untuk membentuk ukuran layar 

dengan lebar 240 cm, maka langkah selanjutnya adalah menentukan rentang 

geser proyektor agar alat dapat mengakomodasi setiap proyektor yang ada. Jarak 

dari masing masing proyektor dapat digambarkan sebagai berikut: 

 

Gambar 3. 5 Posisi Tipe Proyektor untuk menghasilkan layar lebar 240cm 

Untuk mengetahui rentang geser proyektor yang dibutuhkan maka dapat 

diketahui dengan menghitung selisih antara proyektor terjauh dikurangi proyektor 

terdekat.  

472.1 𝑐𝑚 − 366 𝑐𝑚 = 106.1 𝑐𝑚 

Maka diperoleh rentang geser alat sebesar 106.1 cm. oleh karena itu alat 

yang akan dirancang harus dapat bergeser sejauh 106.1 cm agar dapat 

mengakomodasi kebutuhan dari berbagai tipe proyektor. Kemudian pada saat 

pemasangan alat, alat akan dipasangankan dari jarak terdekat dari data proyektor 

yang diambil, dalam hal ini ialah 366 cm.  

 

Gambar 3. 6 Ilustrasi Pemasangan Alat 
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3.3.3 Perancangan Perangkat Kendali 

 

Gambar 3. 7 Perancangan Perangkat Kendali 

 

Gambar 3.7  diatas merupakan desain dari rangkaian perangkat  kendali, 

sistem kendali tersebut menggunakan Arduino UNO CH-340 sebagai 

mikrokontrollernya. Arduino tersebut lalu dihubungkan ke perangkat motor 

driver L298N sebagai  perangkat pendukung motor DC. Selanjutnya  

mikrokontroller dihubungkan ke modul bluetooth HC-05  agar alat dapat 

dikendalikan  dari jarak jauh menggunakan smartphone Android. Lalu untuk fitur 

keaman diberikan limit switch yang akan dipasang di kedua ujung mekanisme. 

Limit switch tersebut berfungsi untuk mematikan putaran motor DC  ketika 

mekanisme sudah di ujung agar tidak merusak motor karena pergerakan yang 

berlebih. 
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BAB 4 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

4.1 Hasil Perancangan 

Hasil perancangan yang telah dilakukan adalah berupa desain dari Sliding 

Projector Holder. Alat tersebut didesain untuk dipasangkan ke struktur beton 

secara langsung. Terdapat dua desain dengan dua mekanisme yang berbeda, 

untuk hasil perancangan sebagai berikut: 

Desain 1 (sistem timing belt) 

 

Gambar 4. 1 Alternatif Desain 1 

Desain 2 (sistem leadscrew) 

 

Gambar 4. 2 Alternatif Desain 2 
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Meninjau dari kedua desain tersebut, terdapat kelebihan dan kekurangan 

dari masing masing sistem penggerak, analisis perbandingan dari kedua desain 

ditunjukkan pada Tabel 4.1 berikut: 

Tabel 4. 1 Hasil Perbandingan desain 

 Desain 1 Timing Belt Desain 2 Leadscrew 

Ketangguhan 

Penggerak timing belt memiliki 

ketangguhan yang kurang baik 

diakibatkan oleh banyaknya 

part ringkih dan belt berbahan 

karet yang apabila digunakan 

jangka panjang akan getas dan 

putus 

Sistem leadscrew lebih tangguh 

dan tahan terhadap beban yang 

berat dikarenakan batang ulir 

berbahan logam, sehingga 

leadscrew sendiri bisa menjadi 

penguat frame dalam 

perancangan. 

Berat 

Sistem timing belt lebih ringan 

dikarenakan dalam perancangan 

ini banyak bahan yang 

digunakan plastik PLA 3D print 

dan aluminium serta belt 

berbahan karet 

Sistem leadscrew pada 

perancangan ini lebih berat 

dikarenakan Sebagian besar 

part yang digunakan berbahan 

logam (perbedaan +- 3kg) 

Daya 

Kebutuhan daya motor yang 

digunakan pada penggerak 

timing belt lebih kecil karena 

gesekan yang terjadi lebih 

sedikit sehingga efisiensi yang 

dihasilkan lebih besar (sekitar 

90%) 

Daya motor yang dibutuhkan 

pada penggerak leadscrew 

lebih besar karena gesekan 

antar ulir logam. Efisiensi pada 

mekanisme ini sekitar 35% 

Stabilitas 

Part ringkih berbahan plastik 

yang terhubung oleh 

mekanisme utama sehingga 

pergerakan proyektor 

berpotensi mengalami swinging 

atau bergoyang 

Stabilitas pada penggerak 

leadscrew baik dikarenakan 

Sebagian besar material 

berbahan logam dan rigid, hal 

lainnya juga karena batang 

leadscrew bisa menjadi 

penopang stabilitas 
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 Desain 1 Timing Belt Desain 2 Leadscrew 

harga 

Perancangan penggerak timing 

belt memiliki RAB cenderung 

lebih mahal diakibatkan 

banyaknya custom part yang 

digunakan 

Perancangan penggerak 

leadscrew memiliki RAB yang 

lebih murah karena bahan 

untuk membuat mekanisme 

yang digunakan sebagian besar 

tersedia dipasaran 

kesesuaian 

Penggerak  timing belt pada 

perancangan ini dihubungkan 

oleh motor dc, maka 

mekanisme tersebut tidak 

memiliki pengunci ketika 

mekanisme tidak digunakan, 

hal tersebut membuat proyektor 

dapat bergerak apabila di 

sentuh atau pemasangan alat 

tidak horizontal. 

Penggerak leadscrew pada 

perancangan ini memiliki 

kelebihan self-lock, yang 

artinya ketika motor dc tidak 

bergerak maka posisi proyektor 

juga tidak dapat bergerak dan 

digerakkan. 

Proses 

pembuatan 

Proses pembuatan alat dengan 

mekanisme timing belt lebih 

sulit dikarenakan banyak bagian 

yang harus di kustomisasi 

dengan 3D Print dan perlu 

kepresisian yang tinggi agar 

setiap bagian dapat bekerja. 

Proses pembuatan alat dengan 

mekanisme leadscrew lebih 

mudah dikarenakan bahan yang 

tersedia dipasaran bersifat plug 

and play dan hanya sedikit 

bagian yang perlu untuk di 

kustomisasi. 

 

Pertimbangan pada tabel diatas maka desain yang dipilih adalah 

penggerak leadscrew, dikarenakan ketangguhan yang dimiliki oleh sistem 

penggerak leadscrew lebih tinggi, stabilitas yang baik, harga lebih murah 

dikarenakan komponen yang digunakan lebih sedikit dan tersedia di pasaran, 

memiliki fitur self-lock serta proses pembuatan yang lebih mudah. 
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Gambar 4. 3 Hasil Perancangan Alat 

Gambar 4.3 merupakan hasil perancangan alat lengkap dengan tutup 

cover motor dan kabel. Dari gambar tersebut dapat terlihat bahwa hampir semua 

kabel melewati drag chain terlebih dahulu lalu di bagi untuk masing fungsi setiap 

kabelnya. Hasil riil terdapat pada Gambar 4.4. 

 

Gambar 4. 4 Hasil Perancangan Riil 

4.1.1 Perhitungan Motor 

Pada perhitungan motor bertujuan agar mekanisme dapat menggerakkan 

proyektor dengan baik dan spesifikasi motor tidak berlebihan. Perhitungan 

tersebut meliputi rpm motor dan torsi. 
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Sebelum menentukan rpm motor, perlu ditentukan kecepatan translasi 

yang diinginkan. Dengan pertimbangan berat, kemudahan optimalisasi gambar, 

maka diambil kecepatan normal pada sistem translasi sebesar 10mm/s.  

A. Translasi 

 

Gambar 4. 5 Mekanisme Translasi pada Sliding Projector Holder 

 Pada mekanisme translasi digunakan leadscrew T8x2 start 4, leadscrew 

tersebut lalu di cengkeram pada pillow bearing dan dihubungkan ke motor dc 

menggunakan flexible coupling 8x4mm. Pada mekanisme translasi rentang 

pergerakan yang dihasilkan adalah sebesar 1100.39 mm seperti yang ditunjukkan 

pada Gambar 4.6.  

 

Gambar 4. 6 Rentang Pergerakan Mekanisme Translasi 

1. RPM Motor Mekanisme Translasi 

Kecepatan normal yang digunakan dalam perhitungan adalah 10 mm/s 

karena untuk mencegah terjadinya swinging pada proyektor dan memperoleh 

hasil ukuran proyeksi secara mudah dan maksimal. 
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Kecepatan Normal 

yang diinginkan 

= 10 mm/s 

Pitch Screw = 2 mm 

Jumlah Ulir =  4 

Total 1 Putaran = 2 x 4 

= 8mm 

RPM Motor: 

𝑅𝑃𝑀𝑚𝑜𝑡𝑜𝑟 =
𝐾𝑒𝑐𝑁𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙

𝑇𝑜𝑡𝑎𝑙 1 𝑃𝑢𝑡𝑎𝑟𝑎𝑛
𝑥60 

10/8 = 1.25 rps (round per second) 

RPS ke RPM 

1.25 x 60 = 75 rpm 

2. Torsi Motor Mekanisme Translasi 

 

Gambar 4. 7 Arah Gerak Slider 

COF Slider (μ) = 0.01 (COF bearing pada slider) 

Berat muatan = 2.5 kg(proyektor)+ 1 kg(bracket dan slider)  

= 3.5 kg 

Rumus: 

𝐹𝑔 =  𝜇 𝑥 𝑁  

Fg = 0.01 x (3.5 x 10) 
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= 0.35 N (Fgesek setiap roda) 

FgSliderTotal = 0.35 x 4 x 4 

= 5.6 N 

Setelah itu, dilanjutkan dengan menghitung torsi pada leadscrew 

 

Gambar 4. 8 Torsi dan Gesekan dalam Leadscrew 

 

COF Baja pada Kuningan/leadscrew (μ) = 0.51 (data sheet terlampir) 

r   = 4 mm 

Rumus:  

𝑇 = 𝐹 𝑥 𝑟  

T = (Fmotor – Fg) x r 

Rumus:  

𝐹𝑔 = μ 𝑥 𝑟  

Fg = 0.51 x (FgSlider.cos 30 x n pitch) 

 = 0.51 x (5.6 x 0.8) x 4 

 = 9.13 N 

𝑇𝑚𝑖𝑛 = 𝐹𝑔 𝑥 𝑟 

Tmin = 9.13 x 0.004 

 = 0.036 

N.m ke Kg.cm 

 = 0.036 x 100 

 = 3.6 kg.cm 
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B. Tilting 

 

Gambar 4. 9 Mekanisme Tilting pada Sliding Projector Holder 

 Pada mekanisme tilting digunakan sistem mirip dengan leadscrew, tetapi 

ulir menggunakan baut M5x0.8. Sistem mekanisme tilting memanfaatkan sistem 

slot pada bracket proyektor bawaan yang dimodifikasi agar proyektor dapat 

dipasang mekanisme tilting. Pada mekanisme tilting sudut rentang pergerakan 

yang dapat terbentuk ialah sebesar 26.48° berdasarkan poligon dari Gambar 4.10 

berikut. 

 

Gambar 4. 10 Poligon mekanisme tilting 

 Besar rentang pergerakan diketahui dengan menghitung selisih sudut yang 

terbentuk dari mekanisme tilting yaitu 190.18° - 163.70° = 26.48°. 

1. RPM Motor Mekanisme Tilting 

Sebelum menentukan rpm motor, perlu ditentukan kecepatan tilting yang 

diinginkan. Dengan pertimbangan kemudahan menentukan tinggi dari gambar, 
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maka diambil kecepatan normal pada sistem translasi sebesar 3 s/drj agar 

pergerakan tidak terlalu cepat dan dapat diatur secara akurat. Sedangkan untuk 

proyektor bergerak sebesar 1 derajat diperlukan pergerakan naik baut sebesar 0.8 

mm. Sehingga rpm motor yang dibutuhkan sebagai berikut: 

Kecepatan Normal 

yang diinginkan 

= 3 s/drj 

Nilai 1 derajat 

proyektor 

= 0.8 mm 

Pitch Baut M5 = 0.8 mm 

Rumus:  

𝑅𝑃𝑀 𝑀𝑜𝑡𝑜𝑟 =
(

𝑁𝑖𝑙𝑎𝑖 𝑑𝑟𝑗

𝑝𝑖𝑡𝑐ℎ
)

𝐾𝑒𝑐.𝑁𝑜𝑟𝑚𝑎𝑙
x60 

RPM = (0.8/0.8)/3 x 60 

 = 20 rpm 

2. Torsi Motor Mekanisme Tilting 

Berat Proyektor = 25N 

r = 0.0025 m 

COF Baja pada Aluminium (Baut M5) = 0.61 (data sheet terlampir) 

Rumus Beban: = 25 cos17 

 = 25 x 0.95 

 = 23.9 N (24 dibulatkan) 

Rumus:  

𝑇 = 𝐹 𝑥 𝑟  

𝑇 = (μ x N x n 𝑝𝑖𝑡𝑐ℎ) 𝑥 𝑟 

T = (0.61 x 24 x 5) x 0.0025 

 = 0.183 Nm 

N.m ke Kg.cm  

(N.m) x 100 = 0.183 x 100 

 = 18.3 kg.cm 



 

 

34 

 

C. Hasil Pemilihan Motor 

Mekanisme translasi kebutuhan motor ialah sebesar 75 rpm dan torsi 

minimal sebesar 2.5 kg.cm. Oleh karena itu dipilih motor bertipe JGA25-370 

dengan variasi 77 rpm dan 10 kg.cm torsi (data sheet terlampir). Sedangkan pada 

mekanisme tilting kebutuhan motor ialah sebesar 20 rpm dan torsi minimal 12 

kg.cm. oleh karena itu dipilih motor bertipe JGA25-370 dengan variasi 12 rpm 

dan 35 kg.cm torsi (data sheet terlampir) 

4.2 Hasil Pengujian 

Rangcangan yang telah dibuat sebelumnya, selanjutnya dilakukan 

pengujian kinerja alat. Terdapat 4 jenis pengujian yang dilakukan yaitu pengujian 

pergerakan proyektor, pengujian kekuatan motor, pengujian ketercapaian hasil 

dan ukuran gambar pada setiap proyektor yang berbeda, pengujian sistem 

perkabelan. 

4.2.1 Pengujian Pergerakan Proyektor 

Pada pengujian ini, dilakukan dengan mengaktifkan motor dengan beban 

proyektor untuk gerakan translasi maupun tilting. Ketercapaian digolongkan ke 

dalam dua jenis di dua kategori yaitu Berhasil dan Tidak Berhasil. Pada kategori 

translasi dan tilting pergerakan proyektor dinilai Berhasil apabila proyektor dapat 

bergerak translasi dan tilting dengan lancar dan bisa mencapai rentang pergerakan 

dari ujung ke ujung. Nilai Tidak Berhasil apabila pergerakan proyektor tidak 

dapat mencapai dari ujung ke ujung rentang pergerakan. Pengujian ini dilakukan 

selama 10 kali percobaan. Hasil dan ilustrasi pengujian terdapat pada Gambar 

4.11 dan Tabel 4.2, Tabel 4.3. 
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Gambar 4. 11 Ilustrasi Pergerakan Proyektor 

Data hasil pengujian translasi terdapat pada dan Tabel 4.2 dibawah ini. 

Tabel 4. 2 Data Hasil Pengujian Pergerakan Translasi 

Pergerakan Translasi 

Berhasil 
Bergerak translasi dengan lancar dan bisa mencapai 

rentang pergerakan dari ujung ke ujung 

Tidak 

Berhasil 

Bergerak translasi proyektor tidak dapat mencapai dari 

ujung ke ujung rentang pergerakan 

Pengujian Berhasil Tidak Berhasil 

1 ✓  

2 ✓  

3 ✓  

4 ✓  

5 ✓  

6 ✓  

7 ✓  

8 ✓  

9 ✓  

10 ✓  

Total 10  

Data hasil pengujian tilting terdapat pada dan Tabel 4.3 dibawah ini. 

Tabel 4. 3 Data Hasil Pengujian Pergerakan Tilting 

Pergerakan Tilting 

Berhasil 
Bergerak tilting dengan lancar dan bisa mencapai 

rentang pergerakan dari ujung ke ujung 

Tidak 

Berhasil 

Bergerak tilting proyektor tidak dapat mencapai dari 

ujung ke ujung rentang pergerakan 

Pengujian Berhasil Tidak Berhasil 

1 ✓  

2 ✓  

3 ✓  

4 ✓  
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Pengujian Berhasil Tidak Berhasil 

5 ✓  

6 ✓  

7 ✓  

8 ✓  

9 ✓  

10 ✓  

Total 10  

4.2.2 Pengujian Kekuatan Motor 

Pada pengujian ini, dilakukan dengan mengaktifkan motor dengan beban 

proyektor untuk mengetahui kekuatan serta ketangguhan motor yang digunakan 

pada alat dengan beban proyektor. Ketercapaian digolongkan kedalam dua jenis 

yaitu kuat dan tidak kuat. Motor dinilai kuat apabila motor tersebut mampu 

menggerakkan mekanisme dengan cukup mudah. Nilai tidak kuat apabila motor 

tidak dapat menggerakkan mekanisme sama sekali. Pengujian ini dilakukan 

sebanyak 10 kali percobaan dan setiap percobaan diberikan selang 30 detik agar 

motor tidak mengalami overheat. Pengujian yang dilakukan untuk masing masing 

gerakan. Berikut merupakan hasil dari pengujian yang telah dilakukan: 

 

Gambar 4. 12 Ilustrasi Pengujian Kekuatan Motor 

Hasil pengujian terdapat pada Tabel 4.4. 

Tabel 4. 4 Data Hasil Pengujian Kekuatan Motor Translasi 

Kekuatan Motor Translasi 

Kuat 
Motor dapat menggerakkan mekanisme dari ujung ke 

ujung 

Tidak Kuat 
Motor tidak dapat menggerakkan mekanisme dari ujung 

ke ujung 

Pengujian Kuat Tidak Kuat Waktu(detik) 

1 ✓  90 

2 ✓  94 
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Pengujian Kuat Tidak Kuat Waktu(detik) 

3 ✓  89 

4 ✓  87 

5 ✓  92 

6 ✓  94 

7 ✓  93 

8 ✓  85 

9 ✓  84 

10 ✓  89 

  Rata-rata 89.7 

Selanjutnya yaitu pengujian motor pada mekanisme tilting (ditunjukkan 

pada Tabel 4.5. 

Tabel 4. 5 Data Hasil pengujian Kekuatan Motor Tilting 

Kekuatan Motor Tilting 

Kuat 
Motor dapat menggerakkan mekanisme dari ujung ke 

ujung 

Tidak Kuat 
Motor tidak dapat menggerakkan mekanisme dari ujung 

ke ujung 

Pengujian Kuat Tidak Kuat Waktu(detik) 

1 ✓  78 

2 ✓  85 

3 ✓  79 

4 ✓  80 

5 ✓  82 

6 ✓  79 

7 ✓  83 

8 ✓  77 

9 ✓  80 

10 ✓  85 

  Rata-rata 80.8 

4.2.3 Pengujian Hasil dan Ketercapaian Ukuran Layar pada 

Proyektor Berbeda 

Pada pengujian ini, dilakukan dengan melihat tingkat keberhasilan yang 

diproyeksikan oleh masing masing proyektor apakah dapat menghasilkan gambar 

dengan ukuran lebar layar 240 cm atau tidak. Pengujian ini akan digunakan 3 

jenis proyektor yaitu Nec Ve 303x, Sony VPL DX 142 dan Panasonic LB305 
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XGA. Berikut merupakan Gambar 4.13 hasil dari pengujian yang sudah 

dilakukan: 

 

Gambar 4. 13 Jarak Proyektor untuk Menghasilkan Lebar Layar 240 cm 

Hasil data pengujian terdapat pada Tabel 4.6 dibawah ini. 

Tabel 4. 6 Data Hasil Pengujian Ketercapaian Ukuran Layar Setiap Proyektor 

Ketercapaian Ukuran Layar Setiap Proyektor 

No Tipe Proyektor 
Jarak Proyektor 

dari Ujung Depan 
Berhasil 

Tidak 

Berhasil 

1 Nec Ve 303x 106 cm ✓  

2 Sony VPL DX 142 30 cm ✓  

3 Panasonic LB305 XGA 10 cm ✓  

Total 3  

4.2.4 Pengujian Sistem Perkabelan  

Pada pengujian ini, dilakukan dengan menggerakkan seluruh mekanisme 

alat lalu melihat apakah kabel yang digunakan akan mengganggu layar proyektor 

atau tidak. Ketercapaian dinilai ke dalam 2 jenis yaitu tidak mengganggu dan 

mengganggu. Nilai tidak mengganggu apabila selama mekanisme bergerak kabel 

tidak mengganggu layar proyektor. Nilai mengganggu apabila selama mekanisme 

bergerak terdapat kabel yang menghalangi pandangan proyektor sehingga 

membentuk bayangan hitam. Pengujian ini akan dilakukan sebanyak 10 kali 
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untuk masing masing gerakan. Berikut merupakan hasil dari pengujian yang telah 

dilakukan: 

 

Gambar 4. 14 Sistem Perkabelan  

Hasil data pengujian terdapat pada Tabel 4.7 dibawah ini. 

Tabel 4. 7 Data Hasil Pengujian Sistem Perkabelan 

Pengujian Sistem Perkabelan 

Tidak 

Mengganggu 

Kabel tidak mengganggu layar proyektor dan 

mekanisme alat 

Mengganggu  
Kabel mengganggu layar proyektor atau 

mekanisme alat 

Pengujian Tidak Mengganggu Mengganggu 

1 ✓  

2 ✓  

3 ✓  

4 ✓  

5 ✓  

6 ✓  

7 ✓  

8 ✓  

9 ✓  

10 ✓  

Total 10  

4.3 Analisis dan Pembahasan 

 Setelah dilakukan pembuatan Sliding Projector Holder maka dilakukan 

percobaan dengan menggunakan proyektor. Untuk menyalakan alat dapat perlu 

menyambungkan kabel power adaptor 12v 2A dan kabel power proyektor lalu 
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kabel hdmi ke PC/Laptop. Selanjutnya pengguna membuka aplikasi MIT App 

Companion pada smartphone Android lalu hubungkan bluetooth, setelah 

terhubung dengan alat, maka alat dapat dikendalikan dari jarak jauh. Gambar 4.15 

merupakan tampilan remote smartphone dari Sliding Projector Holder. 

 

Gambar 4. 15 Tampilan Remot Alat 

 Perhitungan kecepatan motor secara teori dan riil perlu dilakukan untuk 

mengetahui apakah kecepatan rpm motor mekanisme sudah sesuai dengan 

kecepatan pada informasi yang tertera, selain itu juga bisa diambil kesimpulan 

apakah dengan beban torsi yang diberikan pada Alat berpengaruh terhadap 

kecepatan rpm motor. 

Kecepatan Translasi: 

Teori: 10𝑚𝑚/𝑠 (75 rpm) 

Riil: 1100.39𝑚𝑚/89.7𝑠 =  12.2𝑚𝑚/𝑠 

Kecepatan Tilting: 

Teori:  3𝑠/𝑑𝑟𝑗(20𝑟𝑝𝑚) 

Riil 
80.8𝑠

26.48𝑑𝑟𝑗
= 3.05𝑠/𝑑𝑟𝑗 

 Hasil perbandingan kecepatan mekanisme translasi riil lebih cepat jika 

dibandingkan dengan teori. Hal tersebut bisa terjadi karena informasi yang berada 

di motor DC tidak akurat atau tidak konstan sepenuhnya. Hal lain yang berkaitan 

juga bisa disebabkan arus listrik yang melalui motor DC lebih besar daripada 

yang tertera di datasheet, sehingga rpm motor yang dihasilkan lebih tinggi.  
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Perancangan ini mengalami beberapa kendala, baik pada saat pembuatan 

maupun pada saat alatnya sudah digunakan, akan tetapi permasalah tersebut dapat 

diselesaikan dengan baik. Permasalahan pertama terdapat pada saat pembuatan 

rangka utama alat, dikarenakan rangka utama berfungsi untuk menopang slider 

dan leadscrew, maka diperlukan presisi yang tinggi agar mekanisme leadscrew 

dapat sejajar dan berjalan dengan baik. Dalam pembuatannya diperlukan 

pengelasan dan pengeboran beberapa kali agar mendapat hasil yang sejajar. 

Gambar 4.16 merupakan kerangka utama alat beserta slider yang memerlukan 

pengelasan dan pengeboran berulang. 

 

Gambar 4. 16 Kerangka Utama dan Slider 

Permasalahan kedua pada saat proses pembuatan adalah batang ulir 

leadscrew yang melengkung pada saat pengiriman. Hal tersebut bisa membuat 

mekanisme tidak lancar. Menyelesaikan permasalahan tersebut dengan 

meluruskan nya kembali dengan menekuk nya ke arah berlawanan, meskipun 

hasil yang didapat tidak sempurna namun pada saat percobaan mekanisme sudah 

cukup lancar untuk digunakan. Gambar 4.17 merupakan kondisi leadscrew 

sebelum diperbaiki. 
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Gambar 4. 17 Kondisi Leadscrew sebelum diperbaiki 

 Permasalahan ketiga yang dihadapi adalah dudukan posisi baut proyektor 

untuk  bracket ternyata tidak sama antara satu proyektor dengan lainnya. Hal 

tersebut menyebabkan layar proyektor sedikit miring dikarenakan empat posisi 

lubang baut condong  ke kanan atau pun kiri, di beberapa proyektor bahkan ada 

yang hanya memiliki tiga dudukan baut. Gambar 4.18 merupakan hasil layar 

proyektor yang mengalami kemiringan. 

 

Gambar 4. 18 Kemiringan Layar Proyektor 

 Permasalahan tersebut diatasi dengan memberikan spacer di setiap 

dudukan baut bracket proyektornya. Spacer tersebut berupa baut panjang yang 

dapat diatur masing masing ketinggian antara bracket proyektor dengan 

proyektornya. Berikut merupakan Gambar 4.19 spacer yang digunakan untuk 

meluruskan posisi layar proyektor. 
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Gambar 4. 19 Spacer untuk Meluruskan Layar Proyektor  

Hasil setelah diberikan spacer cukup signifikan meskipun sederhana, 

dengan diberikan spacer tersebut layar proyektor bisa lurus horizontal dan cukup 

mudah dalam mengaturnya. Berikut Gambar 4.20 merupakan hasil sebelum dan 

sesudah diberikannya spacer baut. 

 

Gambar 4. 20 Hasil Layar Sebelum dan Sesudah diberi Spacer 

 Perhatikan garis berwarna merah pada Gambar 4.17, pada gambar 

sebelum garis merah putus putus membentuk sudut terhadap garis lurus penuh. 

Sedangkan pada gambar sesudah garis tersebut sudah lurus sejajar terhadap garis 

keramik. 

Pengujian dimulai dengan memposisikan serta mengukur jarak dari layar  

ke Sliding Projector Holder sejauh 366 cm sesuai dengan Gambar 3.6 ilustrasi 

pemasangan alat. Gambar 4.21 merupakan rentang jarak alat dari layar dalam 

pengujian.  
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Gambar 4. 21 Jarak dari Layar yang digunakan dalam Pengujian 

 Setelah jarak pengujian didapatkan, selanjutnya adalah memposisikan alat 

ke tempat yang cukup tinggi sehingga proyektor dapat memproyeksikan ke layar, 

karena perancangan awal alat akan dipasangkan pada langit langit ruangan. 

Pertama, Sliding Projector Holder dipasangkan pada media dudukan kayu yang 

telah dibuat sebelumnya. Kemudian dudukan kayu tersebut diletakkan diatas 

meja dan meja tersebut diletakkan diatas meja yang lebih besar, dengan 

ketinggian tersebut Sliding Projector Holder dapat memproyeksikan layar 

dengan cukup baik. Berikut merupakan posisi ketinggian alat yang digunakan 

selama pengujian berlangsung. 

 

Gambar 4. 22 Posisi Ketinggian Alat 

Layar yang digunakan selama pengujian ialah papan tulis dengan ukuran 

240x150 cm. Papan dengan ukuran lebar tersebut, dapat dijadikan media untuk 
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pengujian karena fokus dari pengujian “Hasil dan Ketercapaian Ukuran Layar 

pada Proyektor Berbeda” adalah membuat layar proyeksi menghasilkan ukuran 

lebar 240 cm. Hal tersebut karena rasio hasil proyeksi pada setiap proyektor 

berbeda beda. Berikut merupakan Gambar 4.23 ukuran layar yang digunakan 

selama pengujian berlangsung. 

 

Gambar 4. 23  Ukuran Layar yang digunakan Selama Pengujian Berlangsung 
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BAB 5 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil yang telah diperoleh, Rancang Bangun Mekanisme 

Sliding Projector Holder Berbasis Android dapat disimpulkan bahwa: 

1. Hasil perancangan mekanisme dan pemilihan motor yang digunakan 

dalam Sliding Projector Holder dapat bekerja dengan baik dengan 

perhitungan kebutuhan motor yang telah dilakukan. 

2. Hasil dari pengujian Alat menunjukkan bahwa dengan merubah posisi 

proyektor secara translasi dan tilting, Alat dapat menyesuaikan berbagai 

tipe proyektor untuk mendapat ukuran hasil proyeksi yang sama tanpa 

merubah posisi Alat. 

5.2 Saran atau Penelitian Selanjutnya 

1. Merancang Sliding Projector Holder yang dapat bergerak dalam sumbu 

X, Y dan berputar agar proyektor dapat menampilkan layar tidak hanya 

dari satu sisi, melainkan dari berbagai sisi agar layar dapat 

memproyeksikan di banyak posisi. 

2. Merancang sebuah dudukan khusus ke langit langit agar Sliding Projector 

Holder dapat di pasangkan pada plafon yang berbahan gypsum, pvc, 

eternit dan jenis material plafon lainnya. 
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Data sheet Coefficient of Friction Material 

 

Data sheet Motor JGA25-370 
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Data sheet Proyektor 

1. NEC Ve303x 
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2. Panasonic LB 305 XGA 
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3. InFocus In102 
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4. InFocus In124 
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5. Sony VPL-DX 142 

 

 
 

 

 

 

 



 

 

54 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LAMPIRAN 2 GAMBAR TEKNIK SLIDING PROJECTOR 

HOLDER 
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NO PART NAME QTY.
1 FRAME 1
2 F SPACER CEILING 4
3 PLATE L 30X30 8
4 SLIDING DOOR A2 2
5 LEADSCREW T8-2 1
6 NUT BLOCK LEADSCREW 1
7 T8 NUT 1
8 PILLOW BEARING KFL08 4
9 F BRACKET MOTOR 1 1
10 FLEXIBLE COUPLING 8X4MM 1
11 GEARMOTOR DC 12 V 2
12 3DP COVER MOTOR 2
13 3DP 3-WAY FITTING 1
14 3DP BOX LID MODULE 1
15 3DP BOX MODULE 1
16 PROJECTOR 1
17 F MOUNT MOTOR 1 1
18 F MOUNT MOTOR 2 1
19 3DP 4-WAY FITTING 1
20 CEILING BRACKET PROJECTOR 1
21 F BASE PLATE 1
22 CABLE CARRIER 18X35 1
23 3DP COVER LIMIT SWITCH AXIS-X 2
24 3DP PUSHER LIMIT SWITCH 2
25 3DP COVER LIMIT SWITCH AXIS-Y 2
26 FIX COUPLING 5X4MM 1
27 3DP SPACER MOUNT 1
28 F MOUNT MOTOR 3 1
29 F MOUNT MOTOR 4 1
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