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2.1 Tinjauan Pustaka
Penelitian terdahulu yang relevan dengan penelitian ini ialah :

Tabel 2.1 Penelitian Terdahulu

. — Penulis Tahun Judul
Literatur
Rancang Bangun Kandang
Literatur 1 | Bagas Pratama Putra 2018 | Ternak Burung Otomatis
Berbasis Arduino
Mayda Waruni Otomatisasi Tempat Makan
Kasrani, Aswadul Dan Minum Burung Berbasis
Literatur 2 | Fitrj Saiful Rahman 2018 | Mikrokontroler Board
dan Ahmad Dyan Arduino Dan Gsm 900
Prima Putra
Firmanda Revivaldy Penerapan lot (Internet Of
Mucthar, Suryo Adi Thing) Terhadap Rancang
Literatur 3 2020
Wibowo, F.X Bangun Sangkar Burung
Ariwibisono Pintar Untuk Burung Teriep
Rancang Bangun Smart Bird
Wahyudi , Denny
Literatur 4 2021 | Cage Dengan Pengendalian
Darlis, Tita Haryanti
Berbasis lot
Tijaniyah, Implementasi Sistem Kontrol
Muhammad Firdaus, Pakan Burung Puyuh Berbasis
Literatur 5 2021
Muhammad Fikri Mikrokontroler Dan Internet
Maula3 Of Things (lot)




2.1.1 Literatur 1
Pada penelitian yang dilakukan oleh Mucthar, Adi Wibowo , Ariwibisono
(2021)Sistem yang dirancang berupa pemberian pakan dan minum secara
otomatis, monitoring suhu sangkar, membuat sistem keamanan yang dimana
untuk dapat membuka pintu sangkar harus melakukan pengecekan sidik jari, dan
melatih suara burung dengan cara memutar suara pemacing dengan bantuan
speaker. Dari hasil pengujian alat pada sistem sangkar burung pintar didapatkan
presentase kesalahan pada sensor ultrasonic sebesar 2.84%, sensor water level
sebesar 6.63%, serta sensor dhtll 2.4%. Rtc dapat mengkontroling setiap alat
dengan mengatur waktu untuk alat bekerja. Untuk alat pada tempat pakan dan
minum burung akan aktif pada pukul 12.00 siang dan menampilkan data website,
suhu sangkar akan terupdate di website setiap 30 menit sekali, dan jika suhu
sangkar 34 C maka fan akan aktif dan off jika suhu turun dari 34 C. Dfplayer mini
akan aktif setiap 1 jam sekali..
2.1.2 Literatur 2
Pada penelitian yang dilakukan oleh Putra (2018). Pemberian pakan ini
memanfaatkan sensor ultrasonik sebagai pemicu untuk menjalankan motor servo
untuk membuka penutup penampung pakan. Pengisian air memanfaatkan pompa
air sebagai penyedot air dari tangki penampung air menuju wadah air yang ada di
kandang dengan menggunakan sensor water level yang terletak pada wadah air di
kandang sebagai indikator ketersediaan air dan pemicu pompa air untuk bekerja.
Mengontrol suhu ruangan dengan memanfaatkan sensor dhtll sebagai pemicu
untuk mengaktifkan kipas atau pemanas apabila suhu di dalam ruangan terlalu

panas atau dingin.Dari pembuatan alat yang telah dilakukan, sistem pemberi
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pakan dan minum pada burung otomatis sudah dapat bekerja. Berdasakan hasil
pengujian sistem yang dilakukan, maka diperoleh hasil presentase error pada
kinerja alat yaitu, sensor Ultrasonik dengan rata-rata error 3,48%, sensor DHT11
dengan rata-rata error 1,95%, dan sensor Water Level dengan rata-rata error
9,12% . Berdasarkan presentase error tersebut dapat disimpulkan bahwa sistem ini
berjalan dengan baik karena presentase error masih terbilang sangat rendah.
2.1.3 Literatur 3

Penelitian yang dilakukan oleh Mayda Waruni Kasrani (2018). Membuat
sebuah perangkat yang dapat membantu manusia untuk memberi makan dan
minum hewan peliharaan secara otomatis. Alat ini bertujuan untuk mempermudah
pekerjaan manusia dalam memberi makan dan minum hewan peliharaan secara
otomatis. Sensor Ultrasonik digunakan sebagai pendeteksi makanan dan minuman
yang ada di dalam sangkar burung, dan motor servo untuk mengendalikan katup
pada tempat makan dan minum. Pemilik burung akan mendapatkan pesan sms
melalui GSM ketika makanan dan minuman tersebut penuh. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa alat ini mampu membantu pemilik burung dalam mengontrol
makan dan minum burung ketika pemilik meninggalkan rumah dalam jangka
waktu yang lama.

2.1.4. Literatur 4

Penelitian yang dilakukan oleh Darlis, Haryanti (2021). Proyek Akhir ini
merancang sebuah kandang burung pintar, untuk proses pengembangbiakan satwa
burung lovebird. Tujuan penelitian ini yaitu membuat suatu kandang koloni atau
kandang pasangan burung yang dapat dikendalikan dan bisa juga berfungsikan

secara  otomatis. Kandang pintar dengan  kelengkapan  seperti,
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NodeMCUESP8266,motor servo,relay 2 channel,dan water pump, yang dapat
diintegrasikan sebagai layanan kendali menggunakan loT dan menggunakan web.
Penelitian ini mempunyai spesifikasi pemberi pakan, pemandian, dan juga
pembersihan kendang secara otomatis.
2.1.5. Literatur 5
Penelitian yang dilakukan oleh (Firdaus and Maula, 2021) dalam penelitian
ini membuat sebuah alat atau sistem yang mampu memberikan pangan pakan
secara otomatis sesuai dengan waktu yaitu pagi, siang, sore dan malam. Peneliti
juga menggunakan mikrokontroler, nodemcu dan Internet Of Things (10T).
Adapun fungsi dari 10T tersebut sebagai media kontrol jarak jauh on off waktu
pemberian pakan dan kontrol buka tutup pintu tempat pakan burung puyuh.
Penelitian ini sudah diimpelementasikan pada masyarakat yang memelihara
burung puyuh.
2.2 Kabel Jumper
Salah satu komponen yang cukup penting dalam membuat rangkaian ini ialah

kabel jumper Arduino. Kabel jumper memliki arti yaitu kabel elektrik yang

memiliki pin konektor di setiap ujungnya dan memungkinkan untuk
menghubungkan dua komponen yang melibatkan Arduino tanpa memerlukan
solder. Konektor yang ada pada ujung kabel terdiri atas dua jenis yaitu konektor
jantan (male connector) dan konektor betina (female connector) Nusyirwan (2019).

Dibawah ini contoh kabel jumper yang digunakan


https://www.hidupcu.com/

Gambar 2.1 Kabel Jumper
Sumber : (Aldy Razor, 2020)
2.3 Motor servo
Motor servo merupakan sebuah perangkat listrik yang biasa mendorong atau
memutar objek dengan presisi tinggi. Pada dasarnya motor servo hanyalah sebuah
motor listrik yang dijalankan melalui mekanisme servo. Apabila motor yang
digunakan menggunakan tenaga DC maka disebut motor servo DC dan sebaliknya

apabila menggunakan tenaga AC maka disebut motor servo AC. Dibawah ini

adalah contoh motor servo yang akan digunakan Latifa,Saputro (2018).

Gambar 2.2 Servo
Sumber : (webstudi, 2020)

2.4 Pengertian Buzzer
Buzzer adalah suatu komponen elektronika yang dapat menghasilkan getaran

suara berupa gelombang bunyi Mardiati, Ashadi, Sugihara (2016). Buzzer
elektronika akan menghasilkan getaran suara ketika diberikan sejumlah tegangan
listrik dengan taraf tertentu sesuai dengan spesifikasi bentuk dan ukuran buzzer
elektronika itu sendiri. Pada umumnya, buzzer elektronika ini sering digunakan

sebagai alarm karena penggunaannya yang cukup mudah yaitu dengan memberikan
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tegangan input maka buzzer elektronika akan menghasilkan getaran suara berupa
gelombang bunyi yang dapat didengar manusia. Pada dasarnya, setiap buzzer
memerlukan input berupa tegangan listrik yang kemudian diubah menjadi getaran
suara atau gelombang bunyi yang memiliki frekuensi berkisar antara 1 - 5 KHz.
Jenis buzzer yang sering digunakan dan ditemukan dalam rangkaian adalah buzzer

yang berjenis Piezoelectric (Piezoelectric Buzzer).

Gambar 2.3 Buzzer
Sumber : (Sunan Sarif Hidayatullah, 2020)

1.5 Sketch Arduino
Pada arduino bahasa pemrograman yang digunakan adalah bahasa C++.
Program pada Arduino terbagi menjadi tiga bagian utama yaitu :
1. Structure. struktur kode pada arduino yaitu berisi fungsi setup() dan loop().
a. Setup()

Fungsi ini dipanggil pertama kali ketika menjalankan sketch. digunakan
sebagai tempat inisialisai variable, pin mode, penggunaan library dan
lainnya. fungsi ini dijalankan sekali ketika board dinyalakan atau di reset.

b. loop()
Setelah membuat fungsi setup() sebagai tempat inisialisai variabel dan
menetapkan nilai maka selanjutnya fungsi loop() seperti namanya fungsi

ini akan melakukan perulangan berturu-turut, memungkinkan program



11

untuk mengubah dan menanggapi. digunakan untuk mengontrol board

Arduino.

Verify code Upload WNew Sketch Open Sketch Save Sketch Serial Monitor

2a | Arduino 1.6.12

sketch_jan22a

vold setup() {
£ oput your setup code here, to run once:

h

vold loop() {
£ oput your main code here, to run repeatedly:

Arduing Nang, ATmega328 on Jdev/cu.SLAB_USBtoUART

Line Number Sketch Info board dan port koneksi

Gambar 2.4 Arduino IDE
Sumber : (Anon., 2017)

2.6 Fritzing

Fritzing merupakan salah satu software yang cukup bagus untuk belajar
elektronika (Ahmad, Nugroho and Irawan, 2015). Software Fritzing ini merupakan
perangkat lunak yang dapat digunakan oleh para penghobi elektronika. Software
Fritzing dapat dioperasikan pada sistem Windows ataupun Linux. Pada penelitian

ini fritzing digunakan untuk mendesain skematik alat.
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2.7 Hardware
Dalam hardware arduino mempunyai beberapa jenis, ada kelebihan dan
kekurangan dalam setiap papannya. Arduino uno yang digunakan harus sesuai
dengan perancangan yang dibutuhkan. Penambahan fungsi dalam setiap boardnya
itulah yang membedakan setiap arduino. Dalam penelitian ini Arduino Uno yang
akan digunakan.
2.8 Software
Driver IDE ialah driver dari software yang masih memiliki beberapa software
lain yang sangat bermanfaat. Integrated Development Enviroment (IDE), suatu
program Khusus untuk suatu komputer agar dapat membuat suatu rangcangan atau
sketsa program untuk papan arduino. IDE arduino terdiri dari :
1. Editor Program
Sebuah windows yang digunakan untuk menulis dan mengedit program
dalam bahasa processing.
2. Compiler
Berfungsi untuk kompilasi sketch tanpa unggah ke board bisa dipakai untuk
pengecekan kesalahan kesalahan sintaks sketch. Sebuah modul yang
mengubah kode program menjadi kode biner bagaimana pun sebuah
mikrokontroler tidak akan bisa memahami bahasa processing.
3. Uploader
Untuk menggunggah hasil kompilasi sktech ke board target. Pesan error akan
terlihat pada layar log.

4. New Sketch Membuka window dan membuat sketch baru.
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11.

2.9

13
Open Sketch Membuka sketch yang sudah pernah dibuat. Sketch yang dibuat
dengan IDE Arduino akan disimpan pada folder yang kita inginkan .

Save Sketch menyimpan sketch, tapi tidak disertai dengan mengkompile.

. Serial Monitor Membuka interface untuk komunikasi serial, nanti akan kita

diskusikan lebih lanjut pada bagian selanjutnya.
Keterangan Aplikasi pesan-pesan yang dilakukan aplikasi akan muncul di
sini, misal Compiling dan Done Uploading ketika kita mengcompile dan

mengupload sketch ke board Arduino.

. Konsol log Pesan-pesan yang dikerjakan aplikasi dan pesan-pesan tentang

sketch akan muncul pada bagian ini. Misal, ketika aplikasi mengcompile atau
ketika ada kesalahan pada sketch yang kita buat, maka informasi error dan
baris akan diinformasikan di bagian ini.

Baris Sketch bagian ini akan menunjukkan posisi baris kursor yang sedang
aktif pada sketch.

Informasi Board dan Port Bagian ini menginformasikan port yang dipakai
oleh board Arduino.

Real Time Clock / RTC

RTC adalah sebuah modul/ kit yang berfungsi untuk menjalankan fungsi

waktu dan kalender secara realtime berbasis DS1307 dengan menggunakan backup

supply berupa battery (Suryadi, 2017). Modul ini dibuat dengan menggunakan PCB

berbahan fiber dan juga menggunakan lapisan mask solder untuk menjaga agar PCB

tidak korosi. Selain itu Modul ini sebagian besar menggunakan komponen SMD,

sehingga modul terlihat minimalis dan menarik. Berikut adalah beberapa fitur dari

DS1307 :
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. Real-Time Clock (RTC) Counts Seconds,
Minutes, Hours, Date of the Month, Month, Day of
the week, and Year with Leap-Year
Compensation Valid Up to 2100
. 56-Byte, Battery-Backed, General-Purpose RAM
with Unlimited Writes
. 12C Serial Interface
. Programmable Square-Wave Output Signal
. Automatic Power-Fail Detect and Switch Circuitry
. Consumes Less than 500nA in Battery-Backup
Mode with Oscillator Running
Pada modul ini terdapat 5 pin utama, yaitu sebagai berikut :
. SCL : Serial Clock Input untuk komunikasi data 12C
. SDA : Serial Data Input/ Output untuk komunikasi data 12C
. SQW : Pin output untuk salahsatu dari 4 buah frekuensi gelombang
kotak (1Hz, 4kHz, 8kHz, 32kHz) < jika di-enable)
. VCC : Input supply 5V
. GND : Input supply Ground
Dibawah ini adalah contoh sensor RTC yang akan digunakan pada

penelitian ini.

Gambar 2.5 RTC
Sumber : (Anon., 2017)
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2.10 Sensor Ultrasonic
Sensor ultrasonic adalah suatu gelombang yang sangat umum untuk
mendeteksi keberadaan suatu benda atau objek yang mampu mendeteksi dengan
jarak jauh dari benda tersebut . Sensor ini mampu mengubah besaran fisis atau
bunyi menjadi besaran listrik. Dibawah ini adalah contoh sensor ultrasonic yang

akan digunakan pada penelitian ini.

Gambar 2.6 Sensor Ultarasonic
Sumber : (Abdurrahman Rasyid, S.Pd., 2019)
2.11 Flowchart
Setelah penulis membuat blok diagaram maka tahap selanjutnya ialah

membuat flowchart . Flowchart tersebut memilki fungsi sebagai penentu atau acuan
untuk penulis melakukan urutan step by step dari proses yang akan dikerjakan oleh
aplikasi dan mickrokontroler yang akan dibuat nantinya. Flowchart sangat
berpengaruh terhadap layak atau tidak layak sistem tersebut dijalankan. Tahapan
ini merupakan podasi awal untuk sebelum terbentuknya suatu sistem atau alat. Jika
pada pengerjaaan atau pembuatan flowchart sudah tidak baik, maka bisa dipastikan
bahwasanya sistem atau alat yang akan dibuat tidak baik atau sempurna. Maka
sangatlah penting bagi kita untuk mengikuti prosedur dasar tersebut, agar sistem

atau alat yang dihasilakan jauh lebih baik (Rosaly and Prasetyo, 2019).

Tabel 2.2 Simbol Flowchart

NAMA SIMBOL ‘ KETERANGAN
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Simbol yang berfungsi untuk

Terminal menunjukan proses awal atau akhir
suatau proses
Simbol yang berfungsi untuk
Proses menunjukan proses suatu sistem
Simbol proses yang dilakukan
Proses secara manual
Simbol yang digunakan oleh
Proses manusia dan komputer seperti
memasukan data ke komputer
Simbol pengambilan  keputusan
Decision bagaimana alur dalam flowchart

berjalan selanjutnya berdasarkan
pernyataan

Stored data

Simbol informasi yang disimpan ke
dalam media penyimpanan umum.

Untuk basis data atau databases

laofol o (0l

Databased
Predefined Untuk proses yang telah kita
Process jelaskan lebih rinci di dalam
flowchart tersendiri
Pengganti garis penghubung
Koneksi
Koneksi yang dipakai pada halaman
Penghubung lain, sebagai pengganti garis
penghubung
Garis penghubung aliran algoritma
Garis

2.12 Arduino Uno

Arduino Uno adalah sebuah board minimum system mikrokontroller yang

mana di dalamnya terdapat mikrokontroller AVR seri ATmega 328 yang

merupakan produk dari Atmel. Umumnya Arduino memiliki 14 pin input/output

yang terdiri dari (Nusyirwan, 2019) :




1)
2)
3)
4)
5)
6)

7)

6 pin dapat digunakan sebagai output PWM
6 pin sebagai analog input

Osilator Kristal 16 MHz

Sebuah koneksi USB

Sebuah Power Jack

Sebuah ICSP Header

Dan tombol reset
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Oleh karena itu arduino uno mampu mensupport mikrokontroller secara mudah

terhubung dengan kabel power USB atau kabel power supply adaptor AC ke DC

maupun dengan batteray. Sehingga untuk mendukung mikrokontroller tersebut

bekerja , cukup sambungkan ke powes supply atau hubungkan melalui kabel USB

ke PC, maka Arduino Uno telah siap bekerja.

Arduino Uno berbeda dengan semua jenis arduino sebelumnya, dimana dalam

hal koneksi USB to serial menggunakan fitur IC Atmega8U2, sementara pada board

GND

RESET SDA-SCL Pin digital input/output

Pin analog Input

INPUT
9-12Vv

OuUTPUT

3V, ouTPUT

5v

§ TX-
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Gambar 2.9 Arduino Uno
Sumber : (andi 2018)

sebelumnya menggunakan chip FDTI driver USB to serial. Arduino Uno R3
merupakan seri terakhir dan terbaru dari seri arduino USB. Dibawah ini adlah

contoh gambar arduino uno yang akan digunakan dalam penelitian ini.

2.13 FingerPrint

Fingerprint adalah salah satu bentuk biometrik, sebuah ilmu yang
menggunakan Kkarakteristik fisik penduduk untuk mengidentifikasi (Fakih,
Raharjana and Zaman, 2015). Sidik jari sangat ideal untuk tujuan ini karena mereka
murah untuk mengumpulkan dan menganalisis, dan mereka tidak pernah berubah,
bahkan dengan umur orang. Meskipun tangan dan kaki memiliki banyak daerah
bergerigi yang dapat digunakan untuk identifikasi, sidik jari menjadi bentuk populer
biometrik karena mereka mudah untuk mengklasifikasikan dan mengurutkan.
Mereka juga dapat diakses. Sidik jari yang terbuat dari susunan pegunungan, yang
disebut ridges gesekan. Setiap tonjolan berisi pori-pori, yang melekat pada kelenjar
keringat dibawah kulit. Anda meninggalkan sidik jari di gelas, meja dan hanya hal-
hal lain yang Anda sentuh karena keringat ini. Semua punggung bentuk pola sidik

jari yang disebut loop, whorls atau lengkungan.

Gambar 2.10 Fingerprint


https://andalanelektro.id/2018
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Sumber :((Fakih, Raharjana)

2.14 Metode Penelitian

Pada penelitian ini penulis menggunakan metode eksperimen yang artinya
metode ini membutuhkan penelitian atau implementasi secara langsung kemitra
atau tempat penelitian dimana penelitian ini terbagi menjadi beberapa tahap atau
bagian yang pertama yaitu studi literatur, perancangan dan pembuatan perangkat
lunak dan perangkat keras, pengujian, pengambilan data dan analisis hasil. Studi
literatur dilakukan dengan mengumpulkan informasi dari artikel jurnal, buku serta
wawancara langsung ke tempat penelitian yang berkaitan dengan penelitian ini.
Dengan menggunakan metode eksperimen penulis membuat sistem atau alat yang
mampu memonitoring persedian makan, memonitoring persedian minum,
memberikan minum secara otomatis serta kemananan pada pintu ruangan kandnag
burung tersebut. Pada gambar 2.12 dibawah ini adalah gambar dari metode

exsprimen yang penulis gunakan.

Perancangan Hardware Pengujian Hardware

dan Seftware k2 dan Software

¥

Studi Literatur

~

Analisa Hasil Pengambilan data

Gambar 2.12 Metode Penelitian

2.15 Metode Pengembangan Sistem

2.15.1 Metode prototype


https://www.fingerspot.com/)
https://www.fingerspot.com/)
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Metode prototype adalah metode yang dapat digunakan untuk
mengembangkan sebuah perangkat yang akan dikembangankan kembali. Metode
ini dimulai dengan pengumpulan kebutuhan pengguna dalam hal ini pengguna dari
perangkat yang dikembangkan adalah sangkar burung. Kemudian membuat sebuah
rancangan kilat yang selanjutnya akan dievaluasi kembali sebelumnya diproduksi
secara benar. Prototype bukanlah merupakan sesuatu yang lengkap, tetapi sesuatu
yang harus dievaluasi dan dimodifikasi kembali. Segala perubahan dapat terjadi
saat prototype dibuat untuk memenuhi kebutuhan pengguna dan pada saat yang
sama memungkinkan pengembang untuk lebih memahami kebutuhan pengguna

secara lebih baik. Berikut ini adalah gambar prototype yang digunakan oleh penulis.

GQuick plan

‘_L

Modelin
Quick design

Communication

Deploymeant
Deliver
& Fead

ck

Construction
of
profolype

Gambar 2.13 Metode Prototipe

1. Communication/ komunikasi pengembangan perangkat lunak
melakukan pertemuan dengan pengguna untuk menentukan kebutuhan
perangkat lunak yang saat itu diketahui dan untuk mengambarkan area-

area dimana definisi lebih lanjut untuk iterasi selanjutnya.
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. Quin Plan / Perencanan secara cepat dalam perencanan ini iterasi
pembuatan prototype dilakukan secara cepat. Setelah itu dilakakukan
pemodelan dalam bentuk “rancangan cepat”.

Modeling Quick Design / model rangcangan cepat pada tahap ini
memodelkan perencangan tadi menggunakan tools yed graph editor
yaitu flowchart untuk mendifinisikan fungsi dari sistem dan alat.

. Construction of prototype / pembuatan prototype dalam pembuatan
rancangan cepat berdasarkan pada representasi aspek-aspek perangkat
lunak yang akan terlihat oleh para pengguna.

Deployment deliery & feedback / penyerahan dan memberikan umpan
balik terhadap pengembangan prototype kemudian diserhakan kepada
pengguna untuk evaluasi prototype yang telat dibuat sebelumnya dan
memebrikan umpan balik yang akan digunakan untuk memperbaiki
spesifikasi kebutuhan. Iterasi terjadi saat pengembangan melakukan

perbaikan terhadap pototype tersebut.
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2.15 Sensor Water Level
Menurut Putra, (2018) sensor water level merupakan suatu alat yang

digunakan untuk mengukur ketinggian air. sensor water level alat yang dapat
digunakan untuk memberikan signal kepada alarm/automation panel bahwa
permukaan air telah mencapai level tertentu. Sensor akan memberikan signal dry
contact (NO/NC) ke panel pedeteksi level ketinggian air dengan membaca nilai
tegangan yang dihasilkan. Dibawah ini adalah contoh sensor water lever yang akan

penulis gunakan.

Gambar 2.13 Water Level
Sumber : (Mucthar)

2.16 Water Pump Mini
Menurut Mucthar (2021) water pump adalah jenis pompa yang menggunakan

motor DC dan tegangan searah sebagai sumber tegangannya.motor akan berputar

satu arah apabila tegangan yang diberikan pada kedua terminal berbeda dan apabila
pola tegangan yang diberikan dibalik maka arah putaran motor akan terbalik juga.
Dibawah ini contoh water pump yang penulis gunakan.

Gambar 2.14 Water Pump
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Sumber : (Mucthar)

2.17 Pengujian Sensor Ultrasonik

Menurut (Arsada, 2017) Setiap ultrasonik yang mempunyai jarak yang
berbeda dan pengujian yang berbeda, jarak ultrasonik yang digunakan oleh penulis
ialah 40 cm. Dengan pengujian sebanyak 10-25 kali pengujian untuk mendapatkan
hasil yang maksimal. Sesuai dengan jurnal dan penelitian sebelumnya bahwanya
Sensor Ultrasonik adalah sensor yang bekerja berdasarkan prinsip pantulan
gelombang suara dan digunakan untuk mendeteksi keberadaan suatu objek atau
benda tertentu didepan frekuensi kerja pada daerah diatas gelombang suara dari 20
kHz hingga 2 MHz Sensor ultrasonik terdiri dari dari dua unit, yaitu unit pemancar
dan unit penerima struktur unit pemancar dan penerima. Sangatlah sederhana
sebuah kristal piezoelectric dihubungkan dengan mekanik jangkar dan hanya
dihubungkan dengan diafragma penggetar tegangan bolak-balik yang memiliki
frekuensi kerja 20 kHz hingga 2 MHz. Struktur atom dari Kristal piezoelectric
menyebabkan berkontraksi mengembang atau menyusut, sebuah polaritas
teganganyang diberikan dan ini disebut dengan efek piezoelectric pada sensor
ultrasonik. Pantulan gelombang ultrasonik terjadi bila ada objek tertentu dan
pantulan gelombang ultrasonik akan diterima kembali oleh unit sensor penerima.
Selanjutnya unit sensor penerima akan menyebabkan diafragma penggetar akan
bergetar dan efek piezoelectric menghasilkan sebuah tegangan bolak-balik dengan
frekuensi yang sama. Untuk lebih jelas tentang prinsip kerja dari sensor ultrasonik

dapat dilihat prinsip dari sensor ultrasonik pada gambar 1 berikut ini :
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Gambar 2.15 Prinsip Sensor Ultrasonik
Sumber: (Arsada)

tanggal 1 November 2016 Besar amplitudo sebuah sinyal elektrik yang
dihasilkan sensor penerima tergantung dari jauh dekatnya sebuah objeyang akan
dideteksi serta kualitas dari sensor pemancar dan sensor penerima. Proses sensoring
yang dilakukan pada sensor ini menggunakan metode pantulan untuk menghitung
jarak antara sensor dengan objek sasaran Prinsip pemantulan dari sensor ulrasonik

dapat dilihat pada gambar 2 berikut ini:

Objek

Transceive

)
GND ((( et

Gambar 2.16 Prinsip Pemantulan Ultrasonik

Sensor Ultrasonik HCSRF-04 Prinsip kerja sensor ini adalah transmitte
mengirimkan sebuah gelombang ultrasonik lalu diukur dengan waktu yang
dibutuhkan hingga datangnya pantulan dari objek Lamanya waktu ini sebanding
dengan Aplikasi Sensor Ultrasonik Untuk Deteksi Posisi Jarak Pada Ruang
Menggunakan Arduino Uno dua kali jarak sensor dengan objek, sehingga jarak
sensor dengan objek dapat ditentukan persamaan 1:

s = Vxt

2

Keterangan:
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s = jarak (meter)
v = kecepatan suara (344 m/detik)
t = waktu tempuh (detik)
Hcsrf-04 dapat mengukur jarak dalam rentang antara 3cm-3m dengan output
panjang pulsa yang sebanding dengan jarak objek. Sensor ini hanya memerlukan 2
pin 1/0O untuk berkomunikasi dengan mikrokontroler, yaitu TRIGGER dan ECHO.
Untuk mengaktifkan HCSRF-04 mikrokontroler mengirimkan pulsa positif melalui
pin TRIGGER minimal 10 ps, selanjutnya HCSRF-04 mengirimkan pulsa positif
melalui pin ECHO selama 100 ps hingga 18 ms, yang sebanding dengan jarak
objek. Spesifikasi dari sensor ultrasonik HCSRF-04 adalah sebagai berikut:
a. Dimensi: 24mm (P) x 20mm (L) x 17mm (T).
b. Konsumsi Arus: 30 mA (rata-rata), 50 mA (max).
c. Jangkauan: 3 cm-3 m.
d. Sensitifitas Mampu mendeteksi objek dengan diameter 3 cm.
Prinsip Kerja Sensor Ultrasonik HCSRF-04 Prinsip kerja HCSRF-04 adalah
transmitter memancarkan seberkas sinyal ultrasonik (20 KHz) yang bebentuk pulsa,
kemudian jika didepan HCSRF-04 ada objek padat maka receiver akan menerima
pantulan sinyal ultrasonik tersebut Receiver akan membaca lebar pulsa (dalam
bentuk PWM) yang dipantulkan objek dan selisih waktu pemancaran. Dengan
pengukuran tersebut, jarak objek didepan sensor dapat diketahui untuk lebih.
2.18 Pengujian Motor Servo AC
Menurut (Latifa and Saputro, 2018) Motor Servo merupakan motor listrik
dengan menggunakan sistem closed loop. Sistem tersebut digunakan untuk

mengendalikan akselerasi dan kecepatan pada sebuah motor listrik dengan
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keakuratan yang tinggi. Selain itu, motor servo biasa digunakan untuk mengubah
energi listrik menjadi mekanik melalui interaksi dari kedua medan magnet
permanent. Pada umumnya, motor servo terdiri dari tiga komponen utama yaitu:

a) Moto
b) Sistem kontrol
C) Potensiometer atau encoder.
Motor berfungsi sebagai penggerak roda gigi agar dapat memutar potensiometer
dan poros output-nya secara bersamaan. Jika sistem kontrol mendeteksi posisi

target pada motor servo sudah benar, maka putarannya secara otomatis akan

Min Pulse —ﬂ H I_I 06@
| | Puise width 1 ms

80°

Neutral _P [ T[] @

| Pulse Width 1.5 ms

Max Pulse _Jl—l 11 G‘“

Pulse Width 2 ms

berhenti. Namun, jika posisi target atau sudutnya belum tepat maka motor servo
akan diubah posisinya sampai benar. Pada penelitian ini penulis menggunakan
motor servo berjenis AC. Yang biasa digunkan untuk alata jenis pengujian skala kecil.
rinsip Kerja Motor Servo Pada dasarnya, motor servo dapat berfungsi berdasarkan
lebar sinyal modulasi (Pulse Wide Modulation — PWM) yang menggunakan sistem
kontrol. Lebar sinyal yang diberikan ini akan menentukan posisi sudut putaran pada
poros motor servo. Supaya lebih memahaminya, mari kita lihat gambar dibawah ini.

Gambar 2.17 Tampilan motor servo AC
Sumber : www.jameco.com
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Pada gambar diatas, lebar sinyal dengan waktu 1,5 ms akan segera memutar
poros motor servo ke posisi sudut 90°. Selain itu sistem kontrol akan
mendeteksinya. Jika sinyal lebar kurang dari 1,5 ms maka porosnya akan
berputar ke arah 0° atau kekiri (berlawanan arah jarum jam). Sedangkan jika
sinyal lebih lama dari 1,5 ms maka porosnya akan berputar ke arah posisi 180°
atau kekanan (searah dengan jarum jam). Ketika sinyal lebar telah diberikan,
maka poros pada motor servo akan bergerak dan bertahan sesuai dengan posisi
yang sudah ditargetkan. Jika ada input eksternal yang ingin memutar atau
mengubah posisinya, maka sistem closed loop akan langsung bekerja dengan
menahannya. Namun, posisi motor servo tidak mampu bertahan selamanya.
Sinyal PWM harus diulang setiap 20ms agar posisi poros motor servo dapat
selalu menahannya. Dengan memanfaatkan sistem closed loop, maka poros

motor servo akan tetap diposisi idealnya secara otomatis.
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