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ABSTRAK

Garasi rumah sering menjadi area yang rentan terhadap banjir, dimana kendaraan
terendam air akibat hujan atau kenaikan air dari luapan sungai secara tiba-tiba.
Garasi otomatis menawarkan peluang untuk menghindari banjir dalam area garasi,
dalam aplikasi rumah cerdas. Sistem ini mengembangkan dan mengevaluasi konsep
teknologi berbasis 10T untuk mendeteksi gejala awal banjir dan mengaktifkan
mekanisme perlindungan secara otomatis. Sistem yang diusulkan menggunakan
sensor curah hujan tipping bucket dan sensor ultrasonik untuk mengukur intensitas
hujan dan ketinggian air. Hasil yang telah dilakukan pada penelitian ini Sensor
Curah Hujan Tipping Bucket memiliki tingkat kesalahan sebesar 0.032%,
sedangkan sensor Ultrasonik memiliki tingkat kesalahan sebesar 1.90%. sesuai
dengan fungsinya. Pengujian Aplikasi Android mencapai tingkat akurasi 100%, alat
dapat mengirimkan notifikasi secara langsung dari jarak jauh melalui Aplikasi
Android.

Kata Kunci: ESP32, Sensor Curah Hujan Tipping Bucket, Sensor Ultrasonik,
Stepper Nema 17, Driver A4998
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perubahan iklim global dapat menimbulkan ancaman terjadinya banjir,
salah satu tantangan yang dihadapi di kota-kota besar. Banjir ini adalah peristiwa
alam yang sudah lama terjadi di suatu kota. Banjir terjadi setiap tahun di kota-kota,
terutama di DKI Jakarta. Banjir di DKI Jakarta dapat menyebabkan kerugian
ekonomi yang besar (Linton et al., 2020). Garasi rumah sebagai salah satu area
yang rentan terhadap dampak banjir, kerap kali kendaraan terendam air akibat hujan
deras atau kenaikan air yang tiba—tiba.

Dalam mencari solusi masalah ini, Internet of Things memiliki dampak yang
signifikan, seperti pada aplikasi rumah dan mobil cerdas (Najib, Sulistyo and
Widyawan, 2020), sebagai garasi antisipasi terhadap banjir. 10T dapat
mengintegrasikan berbagai perangkat dan sensor cerdas guna memantau serta
mengatur garasi pada saat banjir.

Sistem otomatis yang diusulkan, didesain untuk mendeteksi gejala awal
banjir, seperti peningkatan air di sekitar area garasi, dan secara otomatis
mengaktifkan mekanisme perlindungan untuk mencegah kerusakan pada kendaraan
yang berada di garasi. Sistem ini terhubung ke jaringan internet, pengguna dapat
memonitor kondisi garasi dari jarak jauh untuk mengetahui sistem bekerja dengan
baik dan dapat mengetahui alat yang digunakan berjalan dengan baik atau ada
masalah pada alat yang digunakan yang dapat dipantau melalui aplikasi seluler atau
platform web.

Ada penelitian sebelumnya yang merujuk dalam sistem dan teknologi yang
sama yaitu garasi otomatis. Salah satu penelitian yang dilakukan oleh Libelad, et
al. pada tahun 2023 membuat sebuah sistem pengendali pintu gerbang garasi pintar
berbasis ubidots 10T cloud platfrom. Dalam penelitian sebelumnya yang sama
dalam pembahasan garasi hanya berfokus pada pengendali pintu garasi saja, tanpa
ada kemungkinan cuaca hujan dan sekitar mengalami banjir.

Pada penelitian sebelumnya yang memiliki sistem dan teknologi yang sama,

dilakukan oleh Sanjani & Ramza pada tahun 2019, membuat sebuah prototype

1



pemarkiran mobil melingkar otomatis. Dalam penelitian tersebut merancang untuk
parkir gedung bertingkat dengan sistem lift untuk menaikan dan menurunkan mobil
dan digunakan dalam skala besar.

Oleh karena itu pada penelitian ini mengembangkan dan mengevaluasi
sebuah konsep teknologi berbasis 10T yang digunakan untuk memantau dan
mengolah data untuk memberikan pemberitahuan tentang sensor dan motor pada
saat terjadi masalah atau alat tidak berfungsi. Blynk digunakan untuk
mempermudah user menerima pemberitahuan dan memantau alat. Diperlukan
pembangunan sistem garasi otomatis menaikkan mobil pada saat terjadi banjir.
Garasi ini dianggap sebagai langkah inovatif dalam upaya mencegah banjir pada
garasi rumah dan juga dapat membantu mengetahui kondisi hujan yang dapat

dipantau secara real-time.

1.2 Rumusan Masalah
Dari latar belakang tersebut, dapat dirumuskan masalah pada Tugas Akhir
ini adalah sebagai berikut:
1. Bagaimana merancang dan membangun sistem garasi otomatis yang dapat di
pantau dari jarak jauh berbasis 10T?
2. Bagaimana merancang sistem garasi otomatis untuk mengatasi terjadinya

banjir?

1.3 Batasan Masalah
Berdasarkan latar belakang diatas, maka batasan masalah pada Tugas Akhir
ini adalah sebagai berikut:
1. Sistem tidak dapat dikendalikan pada saat tidak ada listrik.
2. Aplikasi pada smartphone menggunakan Blynk.

3. Sistem ini tidak menggunakan mode manual hanya menggunakan otomatis.

1.4  Tujuan
Berdasarkan latar belakang dan rumusan di atas, yang dapat menjadi tujuan
pada Tugas Akhir ini sebagai berikut:



1. Merancang sistem garasi otomatis yang dapat memantau ketinggian air dan
curah hujan pada garasi jarak jauh menggunakan IoT.

2. Merancang sistem garasi untuk mencegah kerusakan kendaraan pada saat
banjir.

1.5 Manfaat

Manfaat dari penelitian ini dapat diperoleh sebagai berikut:

1.

Menambah pengetahuan dan penerapan mengenai sistem pengendali garasi
otomatis berbasis Internet of Things dengan memantau jarak jauh pada garasi.
Meningkatkan keamanan garasi dengan memberikan respons terhadap

ancaman banyjir.



BAB 11
LANDASAN TEORI

2.1 Garasi

Gambar 2. 1 Garasi
(Sumber: Dekoruma, 2018)

Garasi Rumah berfungsi sebagai tempat penyimpanan kendaraan dan ruang
tambahan untuk menjaga kendaraan. Bagi pemilik mobil, atau kendaraan pribadi,
menjaga kendaraannya dengan menambahkan bangunan tambahan berupa garasi.
Keamanan dan perlindungan garasi dibuat sebaik mungkin untuk menjaga
kendaraan, mulai dari kunci gembok manual sampai kunci otomatis dan keamanan
gerbang garasi otomatis, sehingga kendaraan dijaga sebaik mungkin.

Selain melindungi mobil dari pencurian dan melindungi dari hujan, sinar
matahari, dan embun di malam hari (Nadhir, Sulistiyanti and Trisanto, 2014), garasi
tempat penting bagi kendaraan agar memperpanjang usia kendaraan. Fungsi garasi

rumabh sering kali digunakan untuk menyimpan peralatan rumah tangga.



2.2 Banjir

Gambar 2. 2 Banjir
(Sumber: Hafadzoh, 2020)

Banjir adalah peristiwa ketika daratan yang biasanya kering menjadi
tergenang oleh air karena curah hujan tinggi dan luapan air. Rendahnya kemampuan
infiltrasi tanah menyebabkan dataran tidak mampu menyerap air, yang
menyebabkan banjir (Engineering and Sciej, 2020).

Faktor alam seperti curah hujan tinggi, topografi, pasang surut air sungai,
sangat sulit dikendalikan jika dikendalikan memerlukan biaya cukup besar
(Sulaiman et al., 2020). Kerugian yang tinggi terhadap kendaraan yang terendam
banjir. Pertumbuhan penduduk dan penambahan lahan di daerah bantaran sungai
yang telah berubah menjadi permukiman masalah banjir semakin meningkat,

sehingga daerah resapan air menjadi lebih sedikit.

2.3 Internet of Things

EMJ
SUma(] G
1&r
Al r

Gambar 2. 3 Internet of Things
(Sumber: Diskominfo, 2018)

Internet of Things atau 10T adalah dimana semua benda di dunia nyata
memiliki dapat berkomunikasi satu sama lain sebagai bagian dari suatu sistem yang
terhubung melalui jaringan internet (Efendi, 2018). 10T bertujuan mengintegrasikan



teknologi internet yang terus berkembang agar dapat diimplementasikan ke dalam
benda fisik sehingga orang dapat berinteraksi langsung dengan benda tersebut
seperti mengirim data dan dikontrol dari jarak jauh secara real-time.

Blynk merupakan platform loT yang memungkinkan pengguna untuk
membuat aplikasi mobile yang dapat terhubung dengan perangkat keras seperti
Arduino, Raspberry Pi, dan berbagai jenis mikrokontroler lainnya. Melalui Blynk,
pengguna bisa mengendalikan perangkat 10T dan memantau data sensor dari jarak
jauh menggunakan aplikasi yang dirancang secara kustom. Blynk sebuah dashboard
digital yang memiliki kemampuan antarmuka grafis yang dapat digunakan untuk
proyek Internet of Things (Harir, Novianta and Kristiyana, 2019) . Platform ini
sangat bermanfaat dalam penerapan konsep Internet of Things, karena
memfasilitasi integrasi yang sederhana antara perangkat fisik dan sistem yang
terhubung ke internet, serta memudahkan pemantauan, pengendalian, dan
pengumpulan data secara real-time dari lokasi yang jauh.

24 ESP32

Gambar 2. 4 ESP32
(Sumber: Rifky, 2021)

ESP32 adalah mikrokontroler yang dikenal oleh Espressif System dan
merupakan penerus dari ESP8266. ESP32 mendukung koneksi langsung dengan
WiFi (Wagyana, 2019), yang mempermudah pembuatan sistem loT yang
memerlukan koneksi wireless dengan daya operasi 3.2 volt hingga 5 volt. Ada tiga
pin Serial pada ESP32. Pin Serial 0 digunakan secara default untuk mengirimkan
program dari USB ke Serial. Pin Seriall dan Serial2 dapat ditukar seperti software
Serial pada Arduino Uno dan mega adalah pin yang dapat digunakan sebagai

output untuk hardware serial. Beberapa fitur penting dari ESP32:
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Prosesor Ganda

WiFi dan Bluetooth Terintegrasi
Banyak GPIO

ADC dan DAC

Komunikasi Serial Lengkap
Timer dan Interrupts

PWM

Alat pengembangan

Mode Daya Rendah

X N kWD

2.5 Sensor Ultrasonik HC-SR04

Gambar 2. 5 Sensor Ultrasonik HC-SR04
(Sumber: https://www.arduinoindonesia.id/)

Sensor Ultrasonik HC-SR04 adalah sensor siap pakai yang berfungsi
sebagai pengirim, penerima, dan pengontrol gelombang ultrasonik. Sensor ini
bekerja dengan prinsip pemantulan gelombang suara, yang dapat digunakan untuk
mengukur jarak suatu benda dengan frekuensi tertentu sesuai dengan sumber
oscillator (Siswanto, Ikin Rojikin and Windu Gata, 2019).

Sensor mengirimkan sinyal ultrasonik 8 langkah pada frekuensi 40 kHz.
Sinyal ini diterima pada pin Echo dan digunakan untuk mengukur jarak benda yang
memantulkan sinyal tersebut. Selisih waktu antara pengiriman dan penerimaan
sinyal digunakan untuk menghitung jarak.

0.034 (1)

Jarak (cm) = pulse(s) > (1)



https://www.arduinoindonesia.id/

Pada rumus di atas nilai 0.034 cm/s dihasilkan dari kecepatan suara di udara,
karena sensor mengukur waktu perjalanan bolak-balik sinyal ultrasonik yaitu waktu
mengirim dan waktu pantulan membagi 2 dalam waktu perjalanan satu arah.

Penjelasan lebih lengkap ada pada lampiran 9.

2.6 Sensor Curah Hujan Tipping Bucket

Gambar 2. 6 Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
(Sumber: Di and Sungai, 2023)

Sensor Curah Hujan Tipping Bucket adalah sensor yang menggunakan reed
switch untuk mencatat berapa kali terjadi clock, dihitung oleh rangkaian counter
dan dicatat di dalam /ogger atau ditampilkan pada layar. Cara sensor ini bekerja
adalah menghitung volume air hujan yang tertampung dengan cara menghitung
pergerakan jungkat jungkit yang terjadi. Data ini dikalikan dengan volume air
maksimal yang tertampung di setiap jungkat jungkit, maka curah hujan diketahui
(Utama, Cahyono and Wibowo, 2022).

Teknologi ini memerlukan ketetapan mekanis dan sistem pengukuran yang
cermat untuk memastikan setiap pergerakan ember tercatat dengan tepat. Ember
dirancang dengan kapasitas tetap, sehingga volume curah hujan yang tercatat pada

setiap pergerakan.

CH = ”"Z’l )

CH = Curah hujan (mm)
n = Banyak jungkat jungkit
vl = Volume jungkat jungkit (mm?)

L = Luas penampung jatuh hujan (mm?)



Gambar 2. 7 Tipping Bucket
(Sumber: Saputra, Nurussa’adah and Rif’an, 2013)

Air Hujan hujan masuk melalui corong penakar dan kemudian mengalir ke
dalam bucket sebanyak 0.47 mm, maka jungkit dan bucket satunya siap menerima
air hujan yang masuk. Saat bucket jungkit, pena menggores pias 0,47 mm. Dari
goresan pena skala dapat diketahui jumlah curah hujan (Di and Sungai, 2023).
Datasheet Sensor Curah Hujan tidak ada, menggunakan sensor hall effect A3144

jadi mengacu pada datasheet A3144 pada lampiran 10.

2.7 Stepper Motor Nema 17

Gambar 2. 8 Stepper Motor Nema 17
(Sumber: Budijanto, 2016)

Motor Stepper Nema 17 adalah motor yang putaran berdasarkan langkah
(step) diskrit. Prinsip kerja mengubah pulsa-pulsa elektronis menjadi gerakan
mekanis diskrit, dimana motor stepper bergerak berdasarkan urutan (Budijanto,
2016).
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Berbeda dengan motor DC konvensional yang bekerja berdasarkan
komutasi pada komponen brush. Motor stepper mengubah sinyal-sinyal listrik
menjadi gerakan mekanis diskrit, bergerak dalam langkah (step) secara teratur.
Setiap langkah mewakili perubahan sudut rotasi tertentu, memungkinkan
pengaturan posisi motor dengan presisi berdasarkan jumlah langkah yang
diterapkan.

2.8 Driver Motor Stepper A4988
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Gambar 2. 9 Driver Motor Stepper A4988
(Sumber: Saputra, 2019)

Driver motor stepper A4988 adalah microstepping yang dapat mengontrol
motor stepper bipolar dengan translator bawaan untuk mengoperasikan yang lebih
mudah. Driver ini hanya menggunakan dua pin kontrol untuk mengontrol kerja
motor stepper. Pin pertama untuk mengontrol arah putaran dan pin kedua untuk
mengontrol step motor.

Driver motor stepper ini berfungsi untuk mengatur jumlah step yang
dikirimkan dari driver ke motor stepper (Ripaldo, Hasan and Al Rasyid, 2023).
Kemampuan driver A4988 mendukung pengendali stepper seperti full-step, half-
step dan mikrostepping. Mode-mode ini memungkinkan driver untuk mengatur

pergerakan motor stepper dengan tingkat presisi dan halus.
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2.9 Sensor Reed Switch
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Gambar 2. 10 Sensor Reed Switch
(Sumber: Ardianto, 2021)

Reed Switch adalah sensor elektrik yang bekerja dengan mendan magnet
untuk mengubah kondisinya. Atau disebut sensor magnet secara singkat karena
aktif jika terkena lempengan magnet. Sensor ini bersifat normaly open (NO) dan
normaly closed (NC), sehingga mengubah status sirkuit yang terhubung atau
memutuskan sambungan, tergantung pada arahan medan magnet.

Sensor saling bertemu, menarik satu dengan yang lain menyebabkan kontak
menyambung jika terkena magnet pada saat sensor tidak terkena magnet, maka
tidak saling terhubung (Ardianto, 2021). Udara diantara kedua buluh bertindak
sebagai isolator, sehingga tidak ada arus yang bisa melewati kontak. Saat magnet
mendekati kontak, nilai menjadi 0, sedangkan jika magnet dijauhkan dari kontak,

nilai menjadi 1.

210 LCDI2C

Gambar 2. 11 LCD 12C
(Sumber: Bima Prakarsa and Edidas, 2022)

LCD 12C adalah media tampilan yang paling mudah untuk diamati karena
menghasilkan karakter yang baik dan cukup. Menampilkan 32 karakter 16 x 2,
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dengan 16 karakter pada baris atas dan 16 karakter pada baris bawah. LCD dapat
dikontrol dengan menggunakan 2 pin SDA dan SCL. Salah satu komponen
elektronika yang berfungsi sebagai tampilan suatu data baik karakter, huruf ataupun
grafik (Mindasari, As’ad and Meilantika, 2022). LCD salah satu elektronik yang
menggunakan teknologi CMOS logic.

LCD adalah lapisan campuran organik antara lapisan kaca transparan
dengan elektroda indium oksida transparan sebagai layar tujuh segmen dan lapisan
elektroda pada kaca belakang (Natsir, Rendra and Anggara, 2019). Cahaya yang
terpantul tidak mampu menembus molekul yang sudah tersusun, sehingga segmen
yang aktif terlihat gelap dan menciptakan sifat data yang ditampilkan.

2.11 Arduino IDE

Gambar 2. 12 Arduino IDE
(Sumber: Banzi, 2024)

Arduino IDE adalah software yang digunakan untuk membuat sketch
program, atau dengan kata lain, Arduino IDE sebagai media membuat program
pada board yang ingin di program. Arduino IDE ini berguna untuk edit, membuat,
meng-upload, dan pengkodean program tertentu (Mahanin Tyas et al., 2023).
Arduino IDE berbasis bahasa program JAVA dan dilengkapi dengan library wiring

C/C++ untuk mempermudah operasi input dan output.



BAB Il

METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Blok Diagram Sistem
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Sensor Reed Switch

(

¥

MNodeMCUESP32 - — — — — — — — — — — - L

J—J

Driver Motor Stepper
A4988

Motor Stepper
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Gambar 3. 1 Blok Diagram

Blynk

- — >

User

Gambar 3.1 blok diagram sistem terdiri dari beberapa komponen. Prinsip

pengoperasian perangkat ini atau diagram blok dapat dijelaskan sebagai berikut:

Input

1. Sensor Ultrasonik komponen input yang berfungsi sebagai pendeteksi jarak

yang digunakan untuk menentukan jarak permukaan air. Jarak dapat

ditampilkan pada layer LCD.

2. Sensor Curah Hujan komponen input yang berfungsi sebagai pendeteksi curah

hujan. Pengukuran curah hujan dapat ditampilkan pada layer LCD.

3. Sensor Reed Switch komponen input yang berfungsi untuk menentukan batas

atas dan batas bawah.

Proses

Mikrokontroler ESP32 modul untuk mengontrol berbagai sensor dan digunakan

untuk berkomunikasi dengan Blynk untuk mengirim pemberitahuan kepada

pengguna.
Output

1. LCD I2C digunakan untuk menampilkan hasil dari sensor ultrasonik tampilan

muncul nilai jarak dari pembacaan sensor dan menampilkan hasil pembacaan

sensor curah hujan.

13
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2. Driver A4988 modul yang digunakan untuk mengatur putaran, menjalankan
dan mengatur step kecepatan motor stepper.

3. Motor Stepper Nema 17 digunakan untuk naik turun papan

3.2 Perancangan Perangkat Keras

Gambar 3. 2 Skematik Rancangan Alat

Gambar 3.2 skematik rancangan alat diatas dapat menggambarkan jalur
kabel ini menjelaskan koneksi kabel yang diperlukan untuk menghubungkan
berbagai komponen dalam proyek ini menggunakan mikrokontroler ESP32. Proyek
ini bertujuan untuk mengontrol berbagai sensor dan perangkat melalui ESP32.
Berikut penjelasan dibawah ini:

1. Sensor Ultrasonik:
a. Kaki VCC menghubungkan pada pin 5v pada ESP32 digunakan untuk
memberi daya.
b. Kaki GND menghubungkan ke pin GND pada ESP32 digunakan untuk

refrensi ground.



C.

d.
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Kaki Trig menghubungkan ke pin 12 pada ESP32 digunakan untuk
mengirim sinyal triger.
Kaki Echo menghubungkan ke pin 13 pada ESP32 digunakan untuk

menerima sinyal pantulan.

Sensor Curah Hujan Tipping Bucket:

a.

Kaki VCC (Kabel merah) menghubungkan ke pin 5V pada ESP32
digunakan untuk memberi daya.

Kaki GND (Kabel hitam) menghubungkan ke pin GND pada ESP32
digunakan untuk ground.

Kaki Data (Kabel kuning) menghubungkan ke pin 14 pada ESP32

digunakan untuk komunikasi data.

Sensor Reed Switch 1 dan Reed Switch 2:

a. Kaki VCC menghubungkan ke pin 3V pada ESP32 digunakan untuk
memberi daya.

b. Kaki GND menghubungkan ke pin GND pada ESP32 digunakan untuk
ground.

c. Sensor Reed switch 1 kaki DO menghubungkan ke pin 16 pada ESP32
digunakan untuk komunikasi data.

d. Sensor Reed switch 2 kaki DO menghubungkan ke pin 18 pada ESP32
digunakan untuk komunikasi data.

Driver A4988:

a. Kaki VCC menghubungkan ke pin 5V pada ESP32 digunakan untuk
menghubungkan daya.

b. Kaki GND menghubungkan ke pin GND pada ESP32 digunakan untuk
ground.

c. Kaki DIR menghubungkan ke pin 26 pada ESP32 digunakan mengontrol
arah putaran motor. Sinyal HIGH dan LOW.

d. Kaki STEP menghubungkan ke pin 27 pada ESP32 digunakan untuk
mengontrol pergerakan langkah motor.

e. Kaki VMOT menghubungkan ke positif pada power supply.

f.  Kaki GND menghubungkan ke negatif pada power supply.
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5. LCDI2C:
a. Kaki VCC menghubungkan ke pin 5V pada EPS32 untuk memberikan
daya.
b. Kaki GND menghubungkan ke pin GND pada ESP32 untuk ground.
c. Kaki SDA menghubungkan ke pin 21 pada ESP32 untuk komunikasi data
serial.

d. Kaki SCL menghubungkan ke pin 22 pada ESP32 untuk sinyal c/ock serial.

3.3 Perancangan Perangkat Lunak
3.3.1 Flowchart Sistem

Gambar 3.3 flowchart sistem program dimulai inisialisasi semua variabel
dan library yang digunakan. Selanjutnya menjalankan program utama function baca
sensor jarak dan function baca sensor curah hujan. Selanjutnya menentukan kondisi
curah hujan dimana ada 3 kondisi cuaca. Kondisi curah hujan ringan kurang dari
sama dengan 14, jika iya menentukan jarak permukaan 3 cm, jika tidak membaca
kondisi curah hujan sedang. Kondisi curah hujan lebih dari 14 kurang dari sama
dengan 119, jika iya menentukan jarak permukaan 5 cm, jika tidak membaca
kondisi curah hujan deras. Kondisi curah hujan lebih dari sama dengan 120, jika
Ilya menentukan jarak permukaan 7 cm. Selanjutnya jika sensor jarak kurang dari
jarak permukaan, jika iya naik, jika tidak membaca kondisi sensor jarak lebih dari
jarak permukaan +1, jika iya turun, jika tidak membaca kondisi selanjutnya sensor
jarak kurang dari jarak permukaan -1, jika iya mengirimkan notifikasi. Jarak

minimal 3 cm dan jarak maksimal 10 cm.
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Baca Sensor
Jarak

l

Baca Sensor
Hujan

ensor Jarak kurang dari
Jarak_permukaan

NAIK

Curah Hujan
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=3cm
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Gambar 3. 3 Flowchart Sistem

3.3.2 Flowchart Function Baca Sensor Jarak

Gambar 3.4 function baca sensor jarak dimulai dengan analisis variabel baca
sensor jarak. Selanjutnya, deklarasi variabel pulse dan cm, pulse digunakan untuk
menyimpan durasi pulsa yang diterima dari sensor, sedangkan cm digunakan untuk
menyimpan hasil perhitungan jarak dalam satuan sentimeter. Kemudian mengatur
trig sensor jarak ke low memastikan bahwa tidak ada pulsa yang dikirim sebelum
mengirim pulsa baru. Selanjutnya, mengatur trig sensor jarak ke high mengirimkan

pulsa ultrasonik dari sensor. Kemudian mengatur trig sensor kembali ke low
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menandai akhir dari pengiriman pulsa. Selanjutnya pulse echo sensor jarak
mengembalikan durasi dalam mikrodetik selama echo berada dalam keadaan high.

/ Baca Sensor \

Jarak

h

Mengatur
trig_sensor_jarak, LOW

h

Mengatur
trig_sensor_jarak, HIGH

Y

Mengatur
trig_sensor_jarak, LOW

h

mengukur durasi pulsa yang diterima pin
echo
pulse = pulselnfecho_sensor_jarak, HIGH

Y

mengatur jarak dalam cm
cm = pulse * 0.034/ 2;

return
cm

. /

Gambar 3. 4 Flowchart Function Baca Sensor Jarak

3.3.3 Flowchart Function Baca Sensor Curah Hujan

Gambar 3.5 flowchart baca sensor curah hujan dimulai dengan analisis baca
sensor curah hujan. Selanjutnya, membaca kondisi flag curah hujan, jika kondisi
tidak sama dengan 0, jika iya sensor mendeteksi hujan sensor bernilai 1 sensor aktif
jika O tidak aktif. Kemudian menambahkan jumlah curah hujan yang terdeteksi oleh
sensor, nilai curah hujan dalam milimeter per tipping. Selanjutnya, menambah nilai
jumlah tip untuk menghitung jumlah tipping bucket yang terjadi. Kemudian flag
curah hujan mengatur kembali ke O setelah pembacaan selesai untuk menandakan



pembacaan curah hujan telah diproses.

19

Selanjutnya, memperbarui nilai

lastchangetime dengan waktu saat ini dalam milidetik menggunakan fungsi millis.

Kemudian membaca kondisi mengecek selisih waktu antara waktu saat ini lebih

besar atau sama, jika iya mengatur curah hujan dan jumlah tip untuk mereset

kembali ke 0.

Baca Curah
Hujan

cek kondisi flag jika bukan 0

if (flag_curah_hujan = 0)

NO

(menghitung total curah hujan berdasarkan tip )
milimeter_per_tip_curah_hujan + s_curah_hujan

l

Menghitung berapa banyak tip yang terdeteksi )
Jumiah_tip_curah_hujan ++

l

( resei flag curah hujan sefelah pembacaan
flag_curah_hujan = 0,

I

update waktu terkahir perubahan
lastChangeTime

-

millis() - lastChangeTime >=
|ebih besar sama dengan

timeout)

s_curah_hujan = 0.0
jumiah_tip_curah_hujan = 0;
temp_jumlah_tip_curah_hujan = 0

- |
return
5_curah_hujan /

\

Gambar 3. 5 Flowchart Function Baca Curah Hujan

3.4 Perancangan Mekanik

Pada Gambar 3.6 dibawah ini menunjukkan bahwa desain untuk garasi

otomatis seperti ini, terdapat penempatan yang strategis untuk sensor-sensor dan

motor yang berperan penting dalam mekanisme sistem ini. Sensor Curah hujan

diluar alat dan sensor Ultrasonik berada dibawah papan, jika papan naik dan turun
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sensor ikut, Sensor Reed Swicth juga berada diatas dan dibawah papan yang ikut
naik dan turun yang berfungsi untuk batas atas dan batas bawah. Motor stepper

berada diatas agar alat tidak terkena air jika dari bawah ada air.

Motor Stepper
Nema 17

Sensor Reed
Swicth 1

Sensor Ultrasonik

Sensor Curah
Hujan Tipping
Bucket

Sensor Reed
Swicth 2

LCD I12C

Project Box

Gambar 3. 6 Perancangan Mekanik

3.5 Prioritas Sensor

Pada penelitian ini digunakan 3 inputan sensor dan 2 outputan. Pada sensor
curah hujan tipping bucket untuk mendeteksi tingkat curah hujan, dimana aksinya
digunakan untuk menentukan jarak air dengan papan garasi, dan sensor Ultrasonik
digunakan mendeteksi ketinggian air dan jarak air dengan sensor ditentukan oleh
tingkat sensor curah hujan. Pada sensor Reed Switch digunakan untuk menentukan
batas atas dan batas bawah agar berhenti sesuai batas.

Driver A4988 melakukan perintah untuk menggerakkan Motor Stepper
Nema 17 dimana aksinya berputar naik dan turun sesuai dengan ketinggian air
motor nema berhenti jika telah mencapai batas atas dan batas bawah dimana sensor
Reed switch melakukan aksi. Jika sensor Reed switch 1 atas telah terkena magnet

maka motor berhenti naik. Jika air sudah surut sampai batas aman motor turun
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dimana sensor Reed switch 2 sampai menyentuh magnet batas bawah, maka motor
berhenti turun.

Prioritas sensor adalah Sensor jarak Ultrasonik karena jarak permukaan air
dengan bawah garasi mobil yang pertama kali digunakan untuk mengukur tingkat
ketinggian air setelah itu Sensor Curah Hujan Tipping Bucket digunakan menjadi

penentu jarak jika terjadinya hujan selanjutnya output melakukan aksi.



BAB IV
HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada tahapan pengujian di Bab 4 ini terbagi menjadi 5 parameter percobaan
yang telah penulis lakukan, yaitu: pengujian Sensor Ultrasonik, Sensor Curah
Hujan Tipping Bucket, Motor Stepper Nema 17, Sensor Reed Swicth, dan koneksi
Blynk.

4.1 Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04
4.1.1 Tujuan Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04

Dalam pengujian Sensor Ultrasonik ini untuk menentukan keakuratan dalam
mengukur jarak. Dapat membaca jarak yang dideteksi melihat kemampuan sensor

dalam jarak yang diperlukan dan dibandingkan dengan penggaris.

4.1.2 Bahan dan Alat yang Digunakan Pengujian

Pengujian pada Sensor Ultrasonik HC-SR04 menggunakan alat sebagai
berikut:
1. NodeMCU ESP32

2. Laptop

3. Program Arduino
4. Kabel USB

5. Sensor Ultrasonik
6. Kabel Jumper

7. Penggaris

4.1.3 Prosedur Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04
Prosedur yang digunakan untuk pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04
adalah sebagai berikut:
1. Menghubungkan Sensor ultrasonik ke ESP32 menggunakan kabel jumper.
2. Menghubungkan Pin VCC ke 5v ESP32, menghubungkan Pin GND ke GND.
ESP32, menghubungkan Pin Trig ke Pin 12 ESP32, menghubungkan Pin Echo
ke Pin 13 ESP32.

22
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3. Mengupload program Arduino IDE ke ESP32.
4. Program dapat ditemukan pada lampiran 1.

5. Menguji jarak Sensor Ultrasonik.

4.1.4 Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik
Perhitungan Error pengujian Sensor Ultrasonik dengan Penggaris

dilakukan dengan menggunakan rumus sebagai berikut :

| Ultrasonik—Penggaris |
Penggaris

Error = x 100% 3)

Tabel 4.1. Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik

Pengujian ke  Sensor Ultrasonik (¢em)  Nilai Penggaris (cm)  Error (%)

1 2.09 2.01 3.98%
2 2.97 3.01 1.33%
3 3.55 3.50 1.43%
4 2.97 3.00 1.00%
5 2.09 2.00 4.50%
6 3.55 3.45 2.90%
7 3.26 3.30 1.21%
8 3.86 3.90 1.03%
9 2.09 2.10 0.48%
10 2.41 2.50 3.60%
11 3.86 4.00 3.50%
12 4.15 4.30 3.49%
13 4.44 4.60 3.48%
14 4.15 4.20 1.19%
15 5.03 5.00 0.60%
16 5.11 5.10 0.20%
17 5.61 5.50 2.00%
18 5.92 6.00 1.33%
19 6.21 6.30 1.43%
20 6.78 6.50 4.31%
21 6.48 6.60 1.82%
22 7.36 7.00 5.14%
23 7.07 7.10 0.42%
24 7.96 7.90 0.76%
25 8.24 8.30 0.72%
26 8.53 8.60 0.81%
27 8.40 8.30 1.20%
28 9.13 9.00 1.44%
29 9.80 9.96 1.61%
30 10.00 10.00 0.00%
Jumlah 56.91%

Rata-rata 1.90%
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Tabel 4.1 mencakup hasil pengujian menggunakan Sensor Ultrasonik. Hasil

menunjukkan bahwa rata-rata error kesalahan sebesar 1.90%.

4.2 Pengujian Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
4.2.1 Tujuan Pengujian Sensor Curah Hujan Tipping Bucket

Pengujian Sensor Curah Hujan Tipping Bucket di buat untuk menentukan
akurasi dan respon sensor dalam mengukur jumlah curah hujan. Membaca tingkat

curah hujan yang berbeda.

4.2.2 Bahan dan Alat Digunakan Pengujian
Pengujian pada Sensor Curah Hujan Tipping Bucket menggunakan alat
sebagai berikut:
1. NodeMCU ESP32
Laptop
Program Arduino

Kabel Mikro USB

2
3
4
5. Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
6. Kabel Jumper

7. Corong

8

Ember ukur

4.2.3 Prosedur Pengujian Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
Prosedur yang digunakan untuk pengujian Sensor Curah Hujan Tipping
Bucket adalah sebagai berikut:
1. Menghubungkan Sensor Curah Hujan ke ESP32 menggunakan kabel jumper.
2. Menghubungkan pin digital ke pin 14 ESP32. menghubungkan pin VCC ke Pin
5V pada ESP32. menghubungkan Pin GND ke pin GND ESP32.
3. Mengupload program ke ESP32. Program dapat ditemukan pada lampiran 2.
4. Menguji menggunakan corong dengan kain sebagai penyaringnya agar menjadi
tetes tetes air.
5. Mengisi ember ukur dengan air dan dituangkan ke dalam corong yang menetes

ke wadah Sensor.
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4.2.4 Hasil Pengujian Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
Perhitungan Error pengujian Sensor Ultrasonik dengan hasil perhitungan

manual dilakukan dengan menggunakan rumus sebagai berikut:

| Jumlah Jungkitan Manual—Jumlah Jungkitan sensor |

— 0,
Error = Jumlah Jungkitan sensor x100%
Tabel 4.2. Hasil Pengujian Sensor Curah Hujan
Pengujian Jumlah Jumlah Curah Jumlah Curah Hujan Error
Ke Tarakan Jungkitan Hujan Jungkitan Perhitungan (%)
air Hujan Sensor Sensor Manual (ml)
(ml) (ml)

1 200 66 31.02 67 31.49 1.52%
2 200 56 26.32 55 25.85 1.79%
3 200 60 28.30 58 27.26 3.67%
4 200 63 29.61 63 29.61 0.00%
5 200 58 27.26 57 26.79 1.72%
6 200 61 28.67 60 28.2 1.64%
7 200 63 29.61 63 29.61 0.00%
8 200 60 28.20 59 27.73 1.67%
9 200 64 30.02 64 30.08 0.20%
10 200 60 28.30 60 28.2 0.35%
11 300 85 39.95 84 39.48 1.18%
12 300 86 40.42 86 40.42 0.00%
13 300 86 40.42 85 39.95 1.16%
14 300 93 43.71 94 44.18 1.08%
15 300 86 40.42 86 40.42 0.00%
16 300 88 41.36 88 41.36 0.00%
17 300 93 43.71 92 43.24 1.08%
18 300 90 42.30 91 42.77 1.11%
19 300 88 41.36 88 41.36 0.00%
20 300 93 43.71 93 43.71 0.00%
21 400 117 54.99 117 54.99 0.00%
22 400 115 54.05 114 53.58 0.87%
23 400 115 54.05 115 54.05 0.00%
24 400 117 54.99 118 55.46 0.85%
25 400 114 53.58 115 54.05 0.88%
26 400 117 54.99 117 54.99 0.00%
27 400 116 54.52 116 54.52 0.00%
28 400 117 54.99 116 54.52 0.85%
29 400 114 53.58 115 54.05 0.88%
30 400 115 54.05 115 54.05 0.00%

Jumlah 9.47%

Rata - rata 0.032%

Tabel 4.2 mencakup hasil pengujian menggunakan sensor Curah Hujan

Tipping Bucket. Hasil pengujian bahwa rata-rata kesalahan sebesar 0.032%.
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4.3 Pengujian Motor Stepper Nema 17
4.3.1 Tujuan Pengujian Motor Stepper
Pengujian Motor Stepper Nema 17 dibuat untuk melihat pergerakan arah

putaran dan respon terhadap sinyal kontrol.

4.3.2 Bahan dan Alat Digunakan Pengujian

Pengujian pada Motor Stepper menggunakan alat sebagai berikut:
1. NodeMCU ESP32

Laptop

Program Arduino

Kabel Mikro USB

Motor Stepper Nema 17

Driver A4988

Kabel Jumper

P & B w

Power Supply

4.3.3 Prosedur Pengujian Motor Stepper
Prosedur yang digunakan untuk pengujian Motor Stepper adalah sebagai
berikut:
1. Menghubungkan Motor Stepper ke Driver A4988.
2. Menghubungkan Driver A4988 ke Arduino menggunakan kabel jumper.
3. Menghubungkan pin DIR ke pin 26 ESP32. menghubungkan pin STEP ke pin
27 ESP32. menghubungkan pin EN ke GND ESP2.
4. Menghubungkan Driver ke Power Supply.
5. Mengupload program ke ESP32. program dapat ditemukan pada lampiran 3.

6. Selanjutnya, mengontrol arah putaran Motor Stepper.

4.3.4 Hasil Pengujian Motor Stepper
Perhitungan keberhasilan pengujian Motor Stepper Nema 17. dilakukan

dengan menggunakan rumus sebagai berikut :

Banyak Data Berhasil
Jumlah Data

Keberhasilan = x 100% 4)
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Tabel 4.3. Hasil Pengujian Motor Stepper

Pengujian Ke Gerakan Motor Arah Putaran Keterangan
Stepper

1 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
2 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
3 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
4 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
5 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
6 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
7 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
8 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
9 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
10 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
11 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
12 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
13 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
14 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
15 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
16 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
17 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
18 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
19 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
20 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
21 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
22 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
23 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
24 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
25 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
26 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
27 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
28 Naik Berputar ke Kiri Sesuai
29 Turun Berputar Ke Kanan Sesuai
30 Naik Berputar ke Kiri Sesuai

Tabel 4.3 mencakup hasil pengujian menggunakan Motor Stepper Nema 17.

Hasil pengujian bahwa rata-rata keberhasilan sebesar 100 %.

4.4 Pengujian Sensor Reed Switch
4.4.1 Tujuan Pengujian Sensor Reed Switch
Pengujian Sensor Swicth ini dibuat untuk mengetahui keakuratan sensor

dalam mendeteksi magnet, yaitu mengetahui respon terhadap jarak magnet.

4.4.2 Bahan dan Alat yang Digunakan Pengujian
Pengujian pada Sensor Reed Switch menggunakan alat sebagai berikut:
1. NodeMCU ESP32
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2. Laptop

3. Program Arduino

4. Kabel Mikro USB
5. Sensor Reed Switch
6. Magnet

7. Kabel Jumper

4.4.3 Prosedur Pengujian Sensor Reed Switch
Prosedur yang digunakan untuk pengujian Sensor Reed Switch adalah

sebagai berikut:
1. Menghubungkan Sensor Reed Switch ke ESP32 menggunakan kabel jumper.
2.  Menghubungkan pin DO ke pin 16 dan 18 ke ESP32. menghubungkan pin

GND ke pin GND ESP32. menghubungkan pin VCC ke pin Vin ESP32.
3. Mengupload program ke ESP32. program dapat ditemukan pada lampiran 4.
4. Selanjutnya melakukan sensifitas sensor menggunakan magnet untuk melihat

nilai mati dan hidup pada sensor.

4.4.4 Hasil Pengujian Reed Switch

Perhitungan keberhasilan pengujian Sensor Reed Switch. Jika kondisi
sensor tidak terkena magnet maka bernilai 1 dan jika kondisi sensor terkena magnet
maka bernilai 0. Hasil pengujian dilakukan dengan menggunakan rumus sebagai
berikut:

) Banyak Data Berhasil
Keberhasilan = X 100%
Jumlah Data

Tabel 4.4. Hasil Pengujian Reed Switch

Pengujian Ke  Reed Switch Atas Reed Switch Bawah Kondisi

1 1 0 Batas Bawah

2 0 1 Batas Atas

3 0 0 Tidak Mencapai Batas
4 1 0 Batas Bawah

5 0 1 Batas Atas

6 0 0 Tidak Mencapai Batas
7 1 0 Batas Bawah

8 0 1 Batas Atas

9 1 0 Batas Bawah

10 0 0 Tidak Mencapai Batas
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Pengujian Ke  Reed Switch Atas Reed Switch Bawah Kondisi

11 1 0 Batas Bawah

12 0 1 Batas Atas

13 0 0 Tidak Mencapai Batas
14 0 1 Batas Atas

15 1 0 Batas Bawah

16 0 0 Tidak Mencapai Batas
17 0 1 Batas Atas

18 1 0 Batas Bawah

19 0 1 Batas Atas

20 0 0 Tidak Mencapai Batas
21 1 0 Batas Bawah

22 0 1 Batas Atas

23 0 0 Tidak Mencapai Batas
24 1 0 Batas Bawah

25 1 0 Batas Bawah

26 0 0 Tidak Mencapai Batas
27 1 0 Batas Bawah

28 0 1 Batas Atas

29 1 0 Batas Bawah

30 0 0 Tidak Mencapai Batas

Tabel 4. 4 mencakup hasil pengujian menggunakan Sensor Reed Switch.

Hasil pengujian bahwa rata-rata keberhasilan sebesar 100 %.

4.5 Pengujian LCD I12C
4.5.1 Tujuan Pengujian LCD 12C

Pengujian LCD 12C ini dibuat melihat keakuratan tampilan dalam

menampilkan informasi yang dikirimkan dari mikrokontroler melalui antarmuka.

4.5.2 Alat yang Digunakan Pengujian Jarak Terbaik

Pengujian pada LCD 16 X 2 12C menggunakan alat sebagai berikut:

1.

U

NodeMCU ESP32
Laptop

Program Arduino
LCD I2C

Kabel Jumper

4.5.3 Prosedur Pengujian LCD 12C
Prosedur yang digunakan untuk pengujian LCD I2C adalah sebagai berikut:
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1. Menghubungkan LCD I2C ke ESP32 menggunakan kabel jumper.

2. Menghubungkan pin VCC ke 5V pin EPS32. menghubungkan GND ke GND
ESP32. menghubungkan pin SDA ke pin 21 ESP32. menghubungkan pin SCL
ke pin 22 ESP32.

Mengupload program untuk menampilkan tulisan pada LCD.

4. Program dapat ditemukan pada lampiran 5.

4.5.4 Hasil Pengujian LCD 12C
Pada pengujian LCD ini hasil yang didapatkan LCD berjalan sesuai dengan
informasi yang dikirim dari program tampilan tulisan jelas. Hasil pengujian

dilakukan dengan menggunakan rumus sebagai berikut:

] Banyak Data Berhasil
Keberhasilan = X 100%
Jumlah Data

Tabel 4.5. Hasil Pengujian LCD
Pengujian Ke Tampilan Pada LCD

1 Data Tampil
2 Data Tampil
3 Data Tampil
4 Data Tampil
5 Data Tampil
6 Data Tampil
7 Data Tampil
8 Data Tampil
9 Data Tampil
10 Data Tampil
11 Data Tampil
12 Data Tampil
13 Data Tampil
14 Data Tampil
15 Data Tampil
16 Data Tampil
17 Data Tampil
18 Data Tampil
19 Data Tampil
20 Data Tampil
21 Data Tampil
22 Data Tampil
23 Data Tampil
24 Data Tampil
25 Data Tampil

26 Data Tampil
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Pengujian Ke Tampilan Pada LCD

27 Data Tampil
28 Data Tampil
29 Data Tampil
30 Data Tampil

Tabel 4.5 mencakup hasil pengujian menggunakan LCD 16 X 12 12C. Hasil

pengujian bahwa rata-rata keberhasilan sebesar 100 %.

4.6 Pengujian Pada Blynk

4.6.1 Tujuan Pengujian Pada Blynk

Pengujian notifikasi Blynk dibuat untuk mengetahui kecapatan dalam

mengirim data dan menerima notifikasi. Memastikan notifikasi blynk dapat muncul

pada smartphone.

4.6.2 Bahan dan Alat digunakan Pengujian

Pengujian pada Blynk menggunakan alat sebagai berikut:

1.

SRS

NodeMCU ESP32
Laptop
Smartphone
Program Arduino
Jaringan WiFi
Aplikasi Blynk

4.6.3 Prosedur Pengujian pada Blynk

Prosedur yang digunakan untuk pengujian Blynk adalah sebagai berikut:

l.

w»ok »w N

Menghubungkan ESP32 ke WiFi.

Mengunggah program Arduino IDE dengan menggunakan Library Blynk.
Program notifikasi blynk dapat ditemukan pada lampiran 6.

Membuat dasbroard Blynk pada web.

Pada sensor ultrasonik jika ada air naik pada jarak yang sangat dekat kurang
lebih 3 cm, maka notifikasi muncul. Jika air turun lebih dari 5 ¢cm maka
notifikasi muncul.

Selanjutnya menguji respon notifikasi blynk berjalan atau tidak.
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4.6.4 Hasil Pengujian pada Blynk

Pada pengujian Blynk ini hasil yang didapatkan untuk mengetahui notifikasi
pada aplikasi blynk berfungsi dan dapat muncul. Membutuhkan waktu 10 detik
untuk blynk dapat mengirimkan notifikasi. Hasil pengujian dilakukan dengan

menggunakan rumus sebagai berikut :

. Banyak Data Berhasil
Keberhasilan = X 100%
Jumlah Data

Tabel 4. 6 Tabel Pengujian Blynk
Pengujian Ke  Sensor Jarak Ultrasonik  Notifikasi Blynk

1 3 Muncul Air Naik
2 4 Tidak Muncul
3 2 Muncul Air Naik
4 5 Tidak Muncul
5 6 Tidak Muncul
6 3 Muncul Air Naik
7 3 Muncul Air Naik
8 2 Muncul Air Naik
9 1 Muncul Air Naik
10 4 Tidak Muncul
11 5 Tidak Muncul
12 3 Muncul Air Naik
13 6 Tidak Muncul
14 7 Tidak Muncul
15 5 Tidak Muncul
16 6 Tidak Muncul
17 3 Muncul Air Naik
18 4 Tidak Muncul
19 2 Muncul Air Naik
20 4 Tidak Muncul
21 5 Tidak Muncul
22 2 Muncul Air Naik
23 2 Muncul Air Naik
24 5 Tidak Muncul
25 5 Tidak Muncul
26 6 Tidak Muncul
27 5 Tidak Muncul
28 4 Tidak Muncul
29 3 Mucul Air Naik
30 2 Mucul Air Naik

Tabel 4.6 mencakup hasil pengujian Blynk. Hasil pengujian menunjukkan

bahwa keberhasilan yang didapat dari pengujian notifikasi blynk 100%.
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4.7 Pengujian Keseluruhan
4.7.1 Tujuan Pengujian Keseluruhan
Pengujian keseluruhan dilakukan untuk mengetahui keseluruhan sensor

bekerja dengan tepat sebagai mana setiap aksi tidak ada yang berjalan bersamaan.

4.7.2 Bahan dan Alat digunakan Pengujian Keseluruhan
Pengujian pada keseluruhan menggunakan alat sebagai berikut:
1. NodeMCU ESP32

Laptop

Kabel Mikro USB

Program Arduino

Sensor Curah Hujan Tipping Bucket

Sensor Ultrasonik

Sensor Reed Switch

Driver A4988

Ry ) > v

Motor Stepper Nema 17

—_
=]

. Kabel Jumper
. Base Shield ESP32

—
p—

4.7.3 Prodesur Pengujian pada Keseluruhan

Prosedur yang digunakan untuk pengujian keseluruhan adalah sebagai berikut:

1. Menghubungkan Sensor Curah Hujan pada ESP32.

Menghubungkan Sensor Ultrasonik pada ESP32.

Menghubungkan Sensor Reed Switch atas pada ESP32.

Menghubungkan Sensor Reed Switch bawah pada ESP32.

Menghubungkan Driver A4988 Pada ESP32 dan Power Supplay.
Menghubungkan Motor Stepper pada Driver.

Mengupload Program ke ESP32. program dapat ditemukan pada lampiran 7.

e A o

Setelah mengunggah program. menguji Sensor curah hujan menggunakan
tetesan buatan untuk mengukur curah hujan lalu menguji sensor ultrasonik
untuk mengukur ketinggian air melihat motor stepper naik dan turun sesuai

ketinggian air sampai sensor reed switch mencapai batas atas dan batas bawah
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bisa melihat jarak dan kondisi hujan menggunakan lcd i2c. Dan pada jarak tidak

aman akan muncul notifikasi Blynk.

4.7.4 Hasil Pengujian Keseluruhan
Pada pengujian keseluruhan sensor. Hasil pengujian dilakukan dengan

menggunakan rumus sebagai berikut:

) Banyak Data Berhasil
Keberhasilan = X 100%
Jumlah Data
Tabel 4. 7 Pengujian Keseluruhan
Pengujian Sensor Sensor Motor  Sensor Reed Notifikasi
Curah . . LCD I2C
Ke Hujan Ultrasonik Stepper Switch Blynk

Notifikasi
. Atas Bawah Ch:31.02 .
1 31.02 5.03 Naik on Off Irk5.03 tidak
muncul

Notifikasi
. Atas Bawah Ch:26.32 .
2 26.32 5.11 Naik on Off Irk5 11 tidak
muncul

Notifikasi

. Atas Bawah Ch:28.3 .
3 28.3 5.61 Naik Off Off Irk: 5.61 tidak
muncul

Notifikasi
. Atas Bawah Ch:29.61 .
4 29.61 5.92 Naik on Off Irk:5.92 tidak

muncul
Notifikasi
Atas Bawah Ch:27.26 .
5 27.26 6.21 Turun Off on Irk6.21 tidak
muncul
Notifikasi
Atas Bawah Ch:28.67 .
6 28.67 6.78 Turun Off Off Irk:6.78 tidak
muncul
Notifikasi
Atas Bawah Ch:29.61 .
7 29.61 6.48 Turun Off on Irk:6.48 tidak
muncul
Notifikasi
. Atas Bawah Ch:28.20 .
8 28.20 4.15 Naik on Off Irk:6.48 tidak
muncul
9 30.02 396 Naik Atas Bawah Ch:30.02 Notifikasi

On Off Jrk:3.26 muncul

Notifikasi
. Atas Bawah Ch:28.30 .
10 28.30 5.61 Naik on Off Irk5 61 tidak

muncul
Notifikasi
Atas Bawah Ch:39.95 .
11 39.95 6.21 Turun Off Off Irk6.21 tidak
muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:40.42 .
12 40.42 6.78 Turun Off on Irk6.78 tidak
muncul
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Sensor

Pengujian Sensor Motor  Sensor Reed Notifikasi
Ke C“Tah Ultrasonik Stepper Switch LCD I2C Blynk
Hujan

Notifikasi

. Atas Bawah  Ch:40.42 .

13 40.42 4.44 Naik on Off Irk:4.44 tidak
muncul
Notifikasi

. Atas Bawah Ch:43.71 .

14 43.71 4.15 Naik on Off k415 tidak
muncul
. Atas Bawah Ch:40.42 Notifikasi
15 4042 297 Nalk o0 Toff  Jrk297  muncul
. Atas Bawah Ch:41.36 Notifikasi
16 41.36 3.86 Naik On Off Jrk:3.86 muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:43.71 .

17 43.71 8.24 Turun Off Off Irk:8.24 tidak
muncul
Notifikasi

. Atas Bawah Ch:42.30 .

18 42.30 5.61 Naik on Off k5 61 tidak
muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:41.36 .

19 41.36 6.78 Turun Off on Irk'6.78 tidak
muncul
Notifikasi

. Atas Bawah Ch:43.71 .

20 43.71 4.15 Naik on Off k415 tidak
muncul
Notifikasi

Atas Bawah  Ch:54.99 .

21 54.99 8.53 Turun Off Off Irk:8.53 tidak
muncul
. Atas Bawah Ch:54.05 Notifikasi
- 54.05 255 Naik On Off Jrk:3.55 muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:54.05 .

23 54.05 9.13 Turun Off on k913 tidak
muncul
Notifikasi

. Atas Bawah Ch:54.99 .

24 54.99 511 Naik on Off k511 tidak
muncul
. Atas Bawah Ch:53.58 Notifikasi
25 53.58 2.97 Naik On Off Jrk:2.97 muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:54.99 .

26 54.99 7.96 Turun Off on Irk:7.96 tidak
muncul
Notifikasi

. Atas Bawah Ch:54.52 .

27 54.52 5.03 Naik on Off Irk5.03 tidak
muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:54.99 .

28 54.99 6.48 Turun Off on Irk6.48 tidak
muncul
. Atas Bawah Ch:53.58 Notifikasi
29 53.58 2.41 Naik "o “off k241  muncul
Notifikasi

Atas Bawah Ch:54.05 .

30 54.05 9.13 Turun Off Off k9 13 tidak

muncul
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Tabel 4.7 mencakup hasil pengujian keseluruhan. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa keberhasilan yang didapat dari pengujian keseluruhan pada

alat dan sensor sebesar 100%.



BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Kesimpulan yang didapat dari Tugas Akhir ini adalah sebagai berikut:

1.

Sistem garasi otomatis dapat dipantau dengan smartphone, jika ada kenaikan
air banjir dan turun air banjir memberikan notifikasi pada smartphone.
Pengujian notifikasi pada smartphone pada alat ini mencapai tingkat akurasi
100% menunjukkan notifikasi dapat muncul sesuai kebutuhan.

Sistem mekanik garasi otomatis dapat memastikan bahwa jarak dan tingkat
curah hujan berjalan sesuai dengan yang dibutuhkan. Sensor Ultrasonik dapat
membaca jarak secara akurat pada jarak lebih dari 5 cm . sehingga memiliki
tingkat kesalahan sebesar 1.90%. untuk Sensor Curah Hujan Tipping Bucket
memiliki tingkat kesalahan sebesar 0.32%. Sensor Ultrasonik dan Sensor
Curah Hujan digunakan untuk mengukur jarak dan tingkat curah hujan secara
real-time. Pada Pengujian kesuluruhan sistem pada alat ini mencapai tingkat

100%. menunjukkan bahwa alat ini dapat berjalan sesuai kebutuhan.

5.2 Saran

Adapun beberapa saran agar dapat mengembangkan atau menerapkan

Tugas Akhir ini lebih baik sebagai berikut ini:

1.

Mengembangkan sistem mekanik lebih baik dengan mengontrol kecepatan
motor menggunakan jarak jauh.

Sistem Mekanik gunakan ulir yang lebih panjang agar jarak yang diukur lebih
maksimal.

Penambahan kamera untuk memastikan air sudah surut atau tidak.

Wadah penampungan pada sensor curah hujan dibuat lebih besar.
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