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Fa s i l i t a s me rupakan sa l ah sa tu komponen pen t i ng da l am keg i a t an be l a j a r -

menga j a r d i r ua ng ke l a s , s e r i n gk a l i d i d en ga r bahwa p i ke t merupakan keg i a t an

y ang wa j i b d i l a k uk an gun a men j aga k ebe r s i h an k e l a s , k eg i a t an p i ke t memer l uk an

t enaga unt uk membe r s i hk an se r t a mena ta ra p i r uangan ke l a s . Ruang ke l a s j uga

me rupakan med i a pa r a s i swa un tuk be l a j a r , maka da r i i t u ru ang ke l a s y ang

mu l t i f u ng s i d apa t memban t u pa r a pe l a j a r

Latar Belakang



IDEA
I D E  K A M I

Melihat ruangan kelas yang 
minimalis, meja portable ini

dikembangkan agar ruang kelas
dapat dijadikan multifungsi serta

mempermudah piket siswa



Tujuan Kami Mengembangkan Project

PURPOSE

Menjaga
kebersihan
ruang kelas

Mempermudah 
mobilitas

Membuat 
ekosistem 

belajar yang 
lebih modern



TECHNOLOGY NOW
Meja portable, modern, dan multifungsi

TECHNOLOGY THEN
Meja hanya dibuat diam ditempat dan tidak 

multifungsi



Alat dan Bahan

Micro-Controller

ESP-32

Kabel Jumper

Triplek

Baut

Servo

Power Supply



Circuit



Diagram Alir
Program



CARA KERJA

•Meja dalam posisi tertidur, tombol

ditekan

•Setelah tombol di tekan, meja akan

naik hingga ketinggian maksimal

yang ditentukan

•Setelah meja telah naik dengan

sempurna, meja akan terkunci

•Untuk mengembalikan meja dengan

posisi tertidur, dapat menekan

tombol





Kecepatan putar = 0.15sec / 60°
0.9 sec / 1 putaran (360°)
Jari-jari baut = 0.5cm
Panjang baut(d2) = 10 cm
Massa baut = 0.015kg
Massa benda lift = 50 gram
Panjang tiang (d1) = 10 cm
Stall Torque = 9.4 x 10-2 Nm
g = 10 m/s2

Gaya dorong ke bawah

𝐹 = 𝑚 × 𝑔

𝐹 = 0.05𝑘𝑔 𝑥 10
௠

௦మ = 0.5 𝑁

Ƭ = 𝐹 𝑥 𝑑ଵ

Ƭ = 0.5 𝑁 × 0.1 𝑚 = 0.05 𝑁𝑚

Ƭ௧௢௧௔௟ = 𝐹 × 𝑑ଵ

Ƭ௧௢௧௔௟ = 9.4 x 10ିଶ −  5 × 10ିଶ = 4.4 × 10ିଶ𝑁𝑚

Ƭ = 𝐹 𝑥 𝑑ଶ

𝐹 =  
Ƭ೟೚೟ೌ೗

ௗమ

𝐹 =  
ସ.ସ×ଵ଴షమே௠

଴.ଵ ௠
= 4.4 × 10ିଵ 𝑁

Jadi, total gaya untuk menaikkan meja adalah 4.4 × 10ିଵ𝑁. Torsi total 
lebih kecil daripada Stall Torque, sehingga motor (servo) dapat berputar
dan meja dapat terangkat.

FISIKA



Pemrograman



Kesimpulan
Dengan mengembangkan sistem meja
lipat, kebersihan kelas dapat lebih
terjamin dan ruang kelas dapat
digunakan secara multifungsi.
Teknologi ini dapat diterapkan di
kampus atau sekolah bertaraf
menegah ke atas guna menciptakan
ekosistem pembelajaran yang lebih
modern.
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