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Abstrak

Kegiatan monitoring persediaan air pada bak penampungan menjadi hal yang penting
mengingat ketersediaan air di kota Pontianak terbatas. Pada penelitian ini dibuat suatu alat
yang dapat melakukan monitoring air secara otomatis. Sistem monitoring ketinggian air
dengan sensor ultrasonik berbasis mikrokontroler AVR ATMega8 adalah sistem yang dapat
mengetahui ketinggian air secara otomatis. Interface sistem ini menggunakan handphone
yang dihubungkan dengan bluetooth. Handphone difungsikan sebagai perangkat untuk
menampilkan ketinggian air dalam bentuk animasi. Sistem ini dilengkapi dengan motor
pompa untuk melakukan pengisian air. Sistem akan melakukan pengukuran ketinggian air
secara kontinyu. Apabila level ketinggian air rendah, maka sensor memberikan sinyal
kepada mikrokontroler untuk mengaktifkan motor pompa air dan mengirimkan data
ketinggian air pada handphone. Handphone akan menerima dan mengolah data untuk
ditampilkan pada aplikasi handphone. Pengujian sistem dilakukan pada bak penampungan
air dengan ukuran 65x45x38 cm. Hasil pengujian menunjukkan, sistem monitoring ini dapat
menampilkan ketinggian air secara aktual dan melakukan pengisian air secara otomatis
pada saat bak penampungan air kosong dan menghentikan proses pengisian saat air
mencapai ketinggian yang telah diatur pengguna yaitu 20 cm, sehingga memudahkan dalam
mengontrol persediaan air.

Kata kunci: Mikrokontroler, Monitoring, Ultrasonik, Android.

PENDAHULUAN
Aliran air PDAM (Perusahaan

Monitoring Ketinggian Air dengan Sensor
Ultrasonik Berbasis Mikrokontroler
ATMega8535”. Sistem monitoring yang

Daerah Air Minum) khususnya di kota
Pontianak sering tidak stabil. Besarnya
debit air yang mengalir keluar sangat
sedikit antara pagi sampai sore, tapi sangat
deras pada malam hari. Hal ini tentu
menyulitkan bagi individu atau keluarga
yang memiliki banyak aktifitas namun tidak
memiliki  waktu  untuk  melakukan
monitoring persediaan air pada bak
penampungan. Karena hal tersebut maka
akan dirancang suatu alat yang dapat
melakukan monitoring persediaan air secara
otomatis.

Berdasarkan penelitian yang telah
dilakukan dengan judul “Pembuatan Sistem

telah dibuat berupa perangkat keras yang
terdiri dari keypad, LCD (Liquid Crystal
Display), Mikrokontroler ATMega8535,
sensor ultrasonik, driver, buzzer dan LED.
Sensor  ultrasonik  mendeteksi  jarak
permukaan air dengan sensor. Kemudian
data hasil hasil sensor diolah oleh
mikrokontroler untuk ditampilkan pada
LCD dalam bentuk persentase. Sistem ini
juga memiliki tanda peringatan yang lain
yaitu berupa lampu indikator, alarm buzzer
dan keadaan pompa yang sesuai dengan
yang diinginkan pengguna. Prinsip kerjanya
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berdasarkan program bahasa C yang telah
diprogramkan dalam mikrontroler. [1]

Sistem monitoring yang telah dibuat
cukup baik namun akan dikembangkan lagi
menjadi sistem monitoring yang lebih baik
dalam hal fleksibilitas. Berdasarkan uraian
diatas maka akan dibangun sistem
monitoring persediaan air yang berfungsi
membaca ketinggian air pada bak
penampungan serta dapat mematikan aliran
air bila kondisi air pada bak penampungan
sudah terisi penuh dan menghidupkan
kembali aliran air bila air dalam bak
penampungan dalam keadaan kosong
secara otomatis.

2. TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Sistem Kendali

Sistem kendali adalah suatu susunan
komponen fisik yang terhubung atau terkait
sedemikian rupa sehinga dapat memerintah,
mengarahkan, atau mengatur diri sendiri
atau sistem lain. [2]

Pada penelitian ini sistem kendali
yang digunakan adalah sistem kendali lup
tertutup (Closed Loop System). Variabel
yang  dikendalikan  disensor  secara
kontinyu, kemudian dibandingkan dengan
besaran acuan. Variabel yang dikendalikan
berupa hasil pengukuran Kketinggian air.
Hasil  pengukuran tersebut diumpan-
balikkan ke pembanding (komparator) yang
dapat berupa peralatan mekanik, listrik,
elektronik, atau pneumatik. Pembanding
membandingkan sinyal sensor yang berasal
dari variabel yang dikendalikan dengan
besaran acuan, dan hasilnya berupa sinyal
kesalahan. Selanjutnya sinyal kesalahan
diumpankan kepada peralatan kendali dan
diproses untuk memperbaiki kesalahan
sehingga menghasilkan keluaran sesuai
dengan yang dikehendaki. Diagram blok
sistem kendali lup tertutup dapat dilihat
pada Gambar 1 dibawah ini.

Gangguan

!

Setling—)® —)I Peralatan Kendali I—) | Proses |—) Output =3 [  Sensor

Umpan Balik

Gambar 1. Diagram Blok LupTertutup
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2.2 Mikrokontroler AVR Atmega8

Mikrokontroler AVR  ATMega8
merupakan mikrokontroler 8 bit dengan
konsumsi daya rendah produksi ATMEL.
AVR AT Mega8 adalah mikrokontroler
handal yang dapat memberikan solusi biaya
rendah dan fleksibilitas tinggi pada banyak
aplikasi kendali. [3]
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Gambar 2. Pin Atmega8
(Sumber: www.atmel.com)

2.3 Sensor Ultrasonik

Sensor ultrasonik merupakan sensor yang
bekerja dengan cara memancarkan suatu
gelombang dan kemudian menghitung
waktu pantulan gelombang tersebut.
Kelebihan  sensor ini ialah hanya
membutuhkan 1 sinyal (SIG), selain jalur
5V dan ground.

Gambar 3. Sensor ultrasonik
(Sumber: www.paralax.com)

Sensor ultrasonik mendeteksi jarak
obyek dengan cara memancarkan gelombang
ultrasonik (40 KHz) kemudian mendeteksi
pantulannya. Sensor PING memancarkan
gelombang ultrasonik sesuai dengan kontrol
dari mikrokontroler pengendali.

2.4 Modul Bluetooth HC-06

Modul bluetooth HC-06 merupakan
salah satu modul bluetooth yang terdapat
dipasaran dengan harga yang relatif murah.
Modul bluetooth HC-06 terdiri dari 6 pin
connector. Setiap pin konector memiliki
fungsi yang berbeda-beda. Untuk range
pancaran dari bluetooth HC-06 tergantung
dari situasi ruangan, untuk outdoor atau
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pada area terbuka mampu mencapai jarak
25 meter.

Gambar 4. Modul Bluetooth HC-06
(Sumber: www.elecfreaks.com)

Tabel 1. Konfigurasi Pin Bluetooth

HC-06
No. | Nomer Pin Nama Fungsi
1L Pin1 Key
2 Pin2 VCC Sumber tegangan 5V
3 Pin 3 GND Groud tegangan
4. Pin4 TXD Mengirim data
5. Pin 5 RXD Menerima data
6. Pin6 STATE

Modul bluetooth HC-06 merupakan
modul bluetooth yang hanya bisa menjadi
slave. Modul ini tidak memberikan
notifikasi untuk memasangkan keperangkat
lain, kecuali perangkat lain tersebut yang
memasangkan ke modul bluetooth CH-06.

3. METODOLOGI PENELITIAN

Metode penelitian berhubungan
erat dengan prosedur, teknik, alat, serta
desain penelitian yang digunakan. Pada
perancangan sistem monitoring air
dengan menggunakan sensor ultrasonik
berbasis mikrokontroler ATMega8, di-
lakukan berbagai tahapan penelitian
seperti analisa masalah, studi pustaka,
perancangan hardware sistem, dan
perancangan aplikasi sistem.

4. PERANCANGAN SISTEM
Dalam perancangan sistem yang baik

diperlukan  beberapa tahapan vyaitu
perancangan  blok  diagram  sistem,
perancangan  perangkat  keras  dan

perancangan perangkat lunak.

4.1 Perancangan Blok Diagram Sistem

Perancangan blok diagram sistem
merupakan tahap awal dari sistem yang
akan dibuat. Tahap ini merupakan tahap
identifikasi perangkat-perangkat apa saja
yang nantinya berfungsi untuk mendukung
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kerja sistem secara maksimal. Gambar 5
merupakan gambar dari perancangan blok
diagram sistem.

Handphone
android

’—+5V__~\ BuzzerSv ‘
L

Modul +5V | Mikrokontroler [ =
- p—————»1 Driver Relay
Bluetooth CH-06 | AVR ATMega8 |

i My ‘

T
Modul Ultrasonik  r——a Motor Pompa
HC-SR04 ‘—‘+5V { DC Regulator Alr AC 220V

Gambar 5. Diagram Blok Sistem

4.2  Perancangan Perangkat Keras

Adapun perangkat elektronik yang
akan dirancang adalah rangkaian DC
regulator, rangkaian driver buzzer, driver
relay, rangkaian mikrokontroler dan
bluetooth HC-06 serta rangkaian interface
sensor ultrasonik.

Menghindari  kesalahan  dalam
pemasangan serta mempermudah dalam
pengujian sistem, maka dibuatlah rangkaian
sesuai dengan blok diagram sistem menjadi
satu buah PCB (Printing Cicuit Board).
Gambar layout PCB rangkaian dapat dilihat
pada Gambar 6.
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Gambar 6. Layout PCB Sistem

4.2.1 Perancangan Rangkaian Regulator

Dalam merancang sebuah regulator
terlebih dahulu harus diketahui secara tepat
konsumsi tegangan.

Sistem monitoring ini membutuhkan
tegangan kerja sebesar 5V DC dan 12 volt
serta arus total sebesar £ 350 mA. Melihat
dari kecilnya konsumsi arus pada sistem
serta tegangan kerja yang sebesar 5V DC
dan 12 volt maka digunakan power supply
dengan besaran Input AC 110V-240V dan
Output DC 12V + 5V / 1000 mA £ 50 mA.
Selain itu mikrokontroler, bluetooth, sensor
jarak SR-04 dan buzzer membutuhkan
tegangan sebesar 5 volt sedangkan relay
sebesar 12 volt. Maka dari itu diperlukan
rangkaian yang berfungsi untuk mengubah
level tegangan 12 volt menjadi 5 volt, Oleh
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karena itu dipilih IC AMS7111 5.0.
Gambar 7 adalah gambar rangkaian
regulator 5 volt.

12 +5
AMS 7111 5.0
ﬁ?— I omﬁ

i Lew | .
Jack DC T T _|_

4F0uFMOV  2x100nf
Gambar 7. Rangkaian Regulator 5 volt

4.2.2 Perancangan Rangkaian
Mikrokontroler dan Bluetooth HC-
06
Blok ini merupakan blok gabungan
antara Modul Z3 bluetooth board dengan
perangkat mikrokontroler AVR ATMega8.
Blok ini berperanan sebagai unit
kontroler atau otak dari sistem. Blok ini
menggunakan modul yang telah jadi yaitu
modul Z3 bluetooth board. Modul Z3
bluetooth board ini telah terintegrasi
dengan perangkat mikrokontroler AVR
ATMega8. Sistem komunikasi bluetooth
HC-06 merupakan sistem komunikasi
dengan menggunakan frekuensi radio
berbasis serial. Komunikasi yang digunakan
antara bluetooth HC-06 dengan
mikrokontroler adalah komunikasi serial
asinkron full duplex yaitu komunikasi serial
secara dua arah.

4.2.3 Perancangan Rangkaian Driver
Relay
Relay berfungsi sebagai peng-
hubung antara motor pompa air dengan
mikrokontroler AVR ATMega8. Gambar 8
merupakan rangkaian driver relay.

+2V

7 I 2
L6} 3
4
o MIC4452
Relay

Gambar 8. Rangkaian Driver Relay

Adapun alur kerja rangkaian pada
Gambar 10 adalah relay akan aktif jika
PortD.5 berlogika 1 sehingga secara tidak
langsung akan memicu IC MIC4452. IC
Driver MIC4452 merupakan IC buffer yang
mampu menghantarkan arus sebesar 12A
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dengan tegangan kerja maksimum 18 volt.
Pin 6 dan 7 pada IC MIC4452 akan
berlogika O jika pin 2 berlogika 0 begitu
juga sebaliknya sehinga  secara tidak
langsung relay akan aktif atau menyala jika
pin 6 dan 7 berlogika 1. Logika 1 pada IC
MIC4452 adalah sebesar 12 volt.

4.2.4 Perancangan Rangkaian Driver

Buzzer

Buzzer berfungsi sebagai indikator
visual dalam bentuk suara yang hanya aktif
jika motor pompa AC 220V dalam keadaan
hidup. Dalam perancangan alat digunakan
buzzer 5 wvolt yang akan digabungkan
dengan sistem. Melihat dari cara kerjanya
buzzer dan relay sama saja, maka dari itu
rangkaian driver buzzer sama dengan
rangkaian relay. Gambar 9 merupakan
gambar rangkaian driver buzzer.

+5

BUZZER

MIC 4452

i)
Gambar 9. Rangkaian Driver Buzzer

425 Perancangan Rangkaian Sensor

HC-SR04

HC-SR04 merupakan sensor jarak
yang memanfaatkan gelombang suara
ultrasonik didalam proses pengukuran jarak
suatu objek. Untuk menghubungkan antara
modul Z3 bluetooth board dengan modul
HC-SR04 diperlukan 4 pin yaitu pin VCC
(5 volt), pin ground, pin echo serta pin
trigger. Pin trigger berfungsi untuk
memberikan pulsa trigger, sedangkan pin
echo adalah pin yang berfungsi untuk
memberitahukan rentang waktu pantulan
suara. Gambar 10 adalah gambar rangkaian
modul Z3 bluetooth board dengan modul
HC-SR04.

oooooooooooo

| Garhbar 10. Rangkaian Modul
Z3Bluetooth Board dengan Modul HC-
SR04
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4.3 Perancangan Perangkat Lunak

Perancangan  perangkat  lunak
merupakan komponen penting dalam
pembuatan sistem, sehingga dapat me-
maksimalkan kinerja perangkat keras.
Perancangan perangkat lunak meliputi alur
kerja sistem, protokol komunikasi dan
perancangan interface aplikasi Android
serta perancangan algoritma pemprograman
dan flowchart.

4.3.1 Perancangan Protokol Komunikasi

Bluetooh

Perangkat yang menghubungkan
antara handphone OS Android dengan
mikrokontroler adalah media bluetooth.
Interface perangkat ini menggunakan jalur
serial data TX dan RX. Agar handphone OS
Android dengan mikrokontroler dapat
saling terhubung dan saling berkomunikasi
maka diperlukan sebuah perancangan
protokol komunikasi data antara kedua
perangkat ini. Tabel 2. adalah tabel protokol
komunikasi data antara perangkat bluetooth
pada handphone OS Android dengan
mikrokrokontroler.

Tabel 2. Protokol Komunikasi Data

Nama ]
No. Arah Komunikasi Keterangan
Protokol o
1. “ON” Android - Mikro Untuk menghidupkan motor pompa

“OFF” Android-Mikro Untuk mematikan motor pompa

Setting nilai tinggi bak 123 adalah data setting

“TB123 dalan satusn

Android->Mikro

“IM123” | Android->Mikro

nilai 123 merupakan nilai persentase.

Setting nilai tinggi minimum air dari dasar bak,

il Mikro-3 Andeoid Android dalam satuan persentase.

Data [evel air untuk ditampilkan pada handphone os

Protokol komunikasi data pada Tabel 2.
akan menjadi acuan didalam proses
pembuatan alur kerja sistem dan flowchart
nantinya.

4.3.2 Alur Kerja Sistem

Untuk membentuk sistem yang
baik, diperlukan alur kerja sistem yang
terstruktur dan tertata rapi, alur kerja sistem
akan menentukan kode program yang akan
dibuat nantinya. Cara kerja sistem yang
dibuat merupakan garis besarnya saja,
mengingat ini merupakan konsep awal dari
sistem. Gambar 11 adalah gambar alur kerja
sistem pada bagian mikrokontroler.
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Konfigurasi erystal, port, baudrate
deklarasivariabel

Konversi datasensot jarak
ke data level aktual ai

data level aktual dibandingkan
dengan level minimum

Buzzer dan pompa
tidak actif

Kirim data aktual
ke handphone via bluetooth

Selesal )

Gambar 11. Flowchart Alur Kerja Sistem
pada Bagian Mikrokontroler

Proses visualisasi dari sistem pada
bagian mikrokontroler akan diproses pada
perangkat Android dengan sebuah aplikasi
khusus, aplikasi  tersebut dirancang
semudah mungkin untuk digunakan oleh
pengguna. Gambar 12 adalah gambar
flowchart alur kerja aplikasi android.

Konfogurasi memori, layout,
Deklarssi warabel

Tampilkan menu panel

| Honeksi android dengan blustooth |-17

ﬁ Tok

A}

| Konfigurasi perangkat mikrokontroler
!
/ Baca data level ketingoian bak }.&7
S
| Tampilkan animasi bak |7

Gambar 12. Flowchart Alur Kerja
Aplikasi Android
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4.3.3 Perancangan Interface Aplikasi
Android
Gambar 13 adalah gambar desain
GUI aplikasi Android pada bagian panel
utama.

Panel 1 Panel 2 Panel 3

TOMBOL

Gambar 13. Desain GUI Aplikasi Android
pada Bagian Panel Utama

Dari Gambar 13 terdapat 3 menu
panel serta 1 animasi gambar dan 3 status
perangkat serta 1 tombol. Panel layout
setting akan muncul jika menu panel setting
diklik atau ditekan oleh pengguna, didalam
layout setting terdapat beberapa bagian,
untuk lebih jelas dapat dilihat pada Gambar
14 berikut ini:

TEXTBOX 1

TEXTBOX 2

TEXTBOX 3

[ TOMBOL SAVE ][ TOMBOL CANCEL ]

Gambar 14. Desain GUI Aplikasi Android
pada Bagian Panel Setting

Tampilan panel setting berfungsi
untuk mengkonfigurasi sistem.

Gambar 15 adalah ilustrasi dari
penentuan nilai parameter pada layout
setting.

Hasil Pembacaan Sensor | y .,

X= Tinggi Sensor

Lt}

Level minimum |

-

-t - 1
|
) Tinggi Bak Air

Gambar 15. llustrasi Penentuan Nilai
Parameter pada Layout Setting
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Untuk menentukan persentase level
air saat pengukuran dapat mengunakan
persamaan dibawah ini:

Persentase ketinggian air (%)

2 %100%

Keterangan :

A = Ketinggian Peletakan Sensor
B = Hasil Pembacaan Sensor jarak
C = Ketinggian Bak Air

4.3.4 Flowchart Program Mikrokontroler

Proses pembuatan kode program
akan cepat terbentuk jika terdapat
flowchart program itu sendiri, oleh sebab
itu  pembuatan  flowchart  program
mikrokontoler mengacu pada alur kerja
sistem, flowchart program mikrokontroler
AVR ATMega8 dibuat secara umum
maksudnya sebagai gambaran dari program
yang akan dibuat nantinya. Gambar 16
adalah gambar flowchart program sistem
monitoring level air.

2= Data BEPROM 1 fingg bak)
€  bDuta EEPROM2 irgg sensor)
¢* Dats EEPROM J (lovel minimum)

Ketrn data ko buetooh

Y

Cek data Dhstocth

DaarA Do Oalar Tl Oatav"T8"
? ? ? ?

Téx T Téx T&

Ya Ya Ya Ya

Page! Flagrd Amdidata Amdi dats

Awbidala
i bk tingg sensor level marmum

Powpa Pompa

Gambar 16. Flowchart Program
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5. HASIL DAN PEMBAHASAN

Adapun pengujian alat ini meliputi
pengujian perangkat lunak, perangkat keras,
dan pengujian alat secara keseluruhan.
Setelah dilakukan pengujian terhadap alat,
maka dilakukan analisis mengenai kinerja
sistem monitoring ini.

5.1 Pengujian Perangkat Keras

Pengujian perangkat keras bertujuan
untuk mengetahui apakah perangkat keras
yang sebelumnya didesain dan dibuat dapat
berjalan dengan lancar atau tidak, sehingga
dapat dianalisa kekurangan dalam proses
pembuatan perangkat keras.

5.1.1 Pengujian Rangkaian Regulator

Rangkaian  regulator  berperanan
sebagai supply tegangan dan arus pada
rangkaian lain. Pengujian pada blok
regulator dilakukan dengan mengukur
tegangan output dari IC  regulator
AMS7111 5.0 SMD, sehingga diperoleh
hasil pengukuran tegangan output sebesar
5.05 Volt. Dokumentasi hasil pengukuran
blok power supply dapat dilihat pada
Gambar 17.

Gambar 17. Pengujian Regulator

5.1.2 Pengujian Z3 Bluetooth Board

Dikarenakan modul mikrokontroler
dan bluetooth tersebut merupakan produk
jadi maka dari itu hanya dilakukan
pengujian pada tahap proses download
program ke dalam mikrokontroler AVR
ATMega8 dengan mengunakan program
Bascom AVR. Gambar 18 adalah Gambar
kode program pengujian rangkaian Z3
bluetooth board.

$regfile="mBadef.dat"
$crystal= 8000000
Baud= 9600

Dim I AsByte

Do

I=I +1
Print"Counter "; I
Waitms 800

Loop

Gambar 18. Kode ProgramPengujian
Rangkaian Z3 Bluetooth Board
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kode program  pengujian  Z3
bluetooth board merupakan kode program
counter up dengan mengirim data hasil
counter ke komunikasi serial sehingga data
counter tersebut dapat dilihat pada comport
komputer. Gambar 19 adalah gambar hasil
pembacaan data counter.

v BASCDM-AVWR Terminal ernulatog

File Terminal

Gambar 19. Hasil Data Counter Program
Pengujian Z3 Bluetooth Board

5.1.3 Pengujian Rangkaian Buzzer
Pengujian rangkaian buzzer dapat
dilakukan dengan visualisasi suara dan
mengukur tegangan pada pin buzzer itu
sendiri.Tahap pertama adalah dengan
mengunduhkan kode program pengujian
rangkaian buzzer. Gambar 20 adalah kode
program pengujian rangkaian buzzer.

Sregfile="mBadef.dat"

Sorystal= 8000000

Band= %600

ConfigPorte.l =Ountput:Portc.1=1: Buzzer AliasPortc.1
Do

Buzzer = 1 :Wait 1

Bozzer = 0 :Wait 1

Loop

Gambar 20. Kode Program Pengujian
Rangkaian Driver Buzzer

Proses pengujian selanjutnya adalah
mengukur tegangan kedua pin buzzer
dengan mengunakan multimeter digital,
serta mengamati suara yang dikeluarkan
oleh buzzer tersebut. Dari pengujian
rangkaian driver buzzer maka didapatlah
tabel hasil pengukuran tegangan pada pin
buzzer.

Tabel 3. Hasil Pengujian Rangkaian Buzzer

No Pin 2 Pin 6,7 Kondisi
MIC4452 | MIC4452 | Buzzer

1 4.7 Volt 4.7 Volt Berbunyi
2 |ovolt [ovorr | TidaK
Berbunyi
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Berdasarkan dari tabel pengujian
rangkaian driver buzzer dan pengujian
secara visualisasi suara yang ditimbulkan
oleh buzzer maka dapat disimpulkan bahwa
rangkaian buzzer yang dibuat dapat berjalan
dengan lancar sehingga rangkaian tersebut
dapat diintergrasikan ke alat. Dokumentasi
pengujian rangkaian buzzer dapat dilihat
pada Gambar 21.

Gambar 21. Dokumentasi Pengujian
Rangkaian Buzzer

5.1.4 Pengujian Rangkaian Relay

Pengujian rangkaian relay sama
dengan pengujian rangkaian buzzer hanya
saja untuk bebannya disini mengunakan
relay 12 Volt. Gambar 22 adalah gambar
kode program pengujian rangkaian driver
relay.

Sregfile="mBadef.dat"

Scrystal= 8000000

Band= 9600
ConfigPortD.7=0ntput:PortD.7=1:relayAliasPortD.7
Do

relay= 1 :Wait 1

relay= 0 :Wait 1

Loop

Gambar 22. Pengujian Rangkaian Driver

Relay
Tabel 4. Hasil Pengujian Rangkaian Relay
No Pin 2 Pin 6,7 Kondisi
MIC4452 | MIC4452 | Relay
1 5 Volt 11.96 Volt | Aktif
2 0 Volt 0 Volt Tidak aktif

Dokumentasi pengujian rangkaian
driver relay dapat dilihat pada Gambar 23.

Gambar 23. Dokumentasi Pengujian
Rangkaian Relay
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5.1.5 Pengujian Rangkaian Sensor
Jarak Ultrasonik HC-SR04

Sensor ultrasonik merupakan input
utama dari sistem, karena data hasil
pembacaan jarak akan diolah untuk
dibandingkan dengan data level minimum
serta level maksimum Kketinggian air.
Kesalahan pembacaan data sensor jarak
akan berdampak pada kesalahan
pengambilan keputusan nantinya.

Gambar 24 adalah kode program
pembacaan jarak sensor ultrasonik HC-
SR04,

sregfile = "mBadef.dat” {)
$erystal = EODDDOD
$Baud = 9600
Ershle Interrupts
Corfig Porth.0 = Outpee : Porth.D = 1 : Triger Alisc Porth.D
Cornfig Portd.7 = Input : Portd.7 = 0 : Echoo Alias Portd.T
Corfig Sirgle = Scientific , Digits = 2
Corfig Timerl = Timer , Prescale = 64
Dim Data_timer As Integer , Data timerl As Single , Jam=k As
Strirg * &
Dim Ultra As Integer
Daclara Suh Gat jarsk
Call Get jazak
Do
Call Get_jarsk
Print"Jarsk = "; Ultra ;" cm":Waitms 200
Lasp
Sub Get_jarak
Set Triger : Waitus 10 : Reser Triger
Bitwait Echoo , Set
Dats timer = D
Timezl = 0
Start Timerl

If Echoo = O Then
Dats timer = Timerl : Stop Timerl
Exit Do
Erd If
If Tifr.2 = 1 Then
Stop Timerl : Tifr.2 =1
Dats timer = D
Exit Do
Erd If
Loop
Stop Timerl
Ultra = Data_timer / 7.4
Erd Sub
Ratum

Gambar 24. Kode Program Pembacaan
Jarak Sensor Ultrasonik HC-SR04

Gambar 25 adalah form terminal
emulator dari pembacaan sensor ultrasonik

BASCOM-AVR Terminal emlator | =1

Fooveamons

Gambar 25. Terminal Emulator Hasil
Pembacaan Sensor Ultrasonik
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Setelah melakukan beberapa
pengukuran dengan data jarak random
maka dapat disimpulkan bahwa sensor
ultrasonik  yang digunakan  memiliki
karakteristik jarak blank area sensor sebesar
3 cm sedikit berbeda dengan datasheet
sensor yang menyatakan jarak blank area
sebesar 2 cm. Gambar 26. adalah gambar
ilustrasi blank area sensor HC-SRO4.

Ultrasonic Sensor Dinding
HC-SR04
Blank Area Data yang Terukur
C3m 10cm -

Gambar 26. llustrasi Blank Area Sensor
HC-SR04

Pencarian nilai blankarea sangat
penting dalam keakuratan pengukuran jarak
untuk dimasukan dalam tabel hasil
pengukuran. Agar proses pengukuran tidak
membingungkan, apabila sensor berada
didepan tembok dengan jarak 10 cm, maka
cukup dengan meletakan sensor sejauh 13
cm pada badan PCB sensor. Jadi dapat
disimpulkan bahwa hasil pembacaan sensor
sama dengan jarak objek terhadap sensor
dikurangi 3 cm (blank area).

Proses analisa pembacaan sensor
jarak ultrasonik HC-SR04 akan lebih
mudah dilakukan jika data hasil pengujian
dituangkan ke dalam bentuk grafik. Gambar
27. Adalah gambar grafik hasil pengujian
sensor ultrasonik.

Jarak ukur Hasil Pengukuran

Jarak Sensor ke Objek

I;ercobaan‘ke- —

Gambar 27. Grafik Hasil Pengujian Sensor
Ultrasonik HC-SR04

Jadi dapat disimpulkan bahwa
pembuatan kode program pengujian sensor
jarak ultrasonik dalam menghitung jarak
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objek telah sesuai dengan yang diinginkan
karena error data-data dari hasil pembacaan
jarak objek sebesar 0,26%.Besarnya error
dibawah 2% sehingga masih dapat

digunakan. Gambar 28 merupakan foto
sensor

dokumentasi  pengujian
ultrasonik HC-SR04

jarak

Dinding

Sensor HC-SR04 +Mikrokontroler

Gambar 28. Dokumentasi Pengujian
Sensor jarak

5.2 Pengujian Perangkat Lunak
Pengujian perangkat lunak pada
point ini difokuskan untuk menguji aplikasi
pada bagian android, karena didalam proses
pembuatan  aplikasi android  sebagai
pendukung banyak mengalami kendala
yaitu sulitnya menentukan display layar
yang dapat kompatibel dengan aplikasi.
Pengujian aplikasi android dilakukan
dengan mencoba untuk mengukur tingkat
kompatibilitas dari  aplikasi  terhadap
perangkat android yang universal.

Tabel 5. Data Pengujian Kompatibilitas
Aplikasi Android

No | Merk HP U;;Tf Ukuran Tampilan Tampilan | Kinerja
N (Pixel) | PanelUtama | Panel Setting | Aplikasi
(Inch)

Samamg

1 Core Duos 43 480800 Sesuai Sesual Bekerja
(GT-18262)

2 Amiﬂm & | 480x800 | Sesua Seusi | Bekerja
Samsung

3 | Galaxy Tab2 T 600x1024 | Tidak Sesmai | Tidak Sesuai | Bekerja
(GT-P3100)
Samamg

4 | Galaxy Tab2 | 10.1° 800x1280 | Tidak Sesuai | Tidak Sesmai | Bekerja
(GT-P5100)

5 05?;;;” 45 | 480x85¢ | Kurang Sesuai | Kurang Sesuai | Bekerja

Berdasarkan data Tabel 5. dapat

disimpulkan bahwa aplikasi android yang
dibuat dapat berjalan sempurna dengan
ukuran layar pixel android sebesar 480x800
pixel. Hal Ini disebabkan bahwa ketika
proses  pembuatan  aplikasi  android
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sebelumnya hanya difokuskan pada ukuran
pixel tersebut. Sedangkan untuk jenis
handphone android yang lain aplikasi masih
dapat berjalan dengan baik hanya saja
kesesuaian tata letak dari tampilan aplikasi
kurang baik.

5.3 Pengujian Sistem Keseluruhan

Untuk mengetahui unjuk kerja dari
sistem  maka  diperlukan  beberapa
perlakukan yang distimuluskan pada alat,
sehingga kita dapat mengamati keadaan
sistem ketika berjalan. Hal yang pertama
kali dilakukan adalah dengan melakukan
pengecekan program secara manual dan
pengecekan alat dengan handphone os
android meliputi jarak pancar bluetooth
serta fungsi tombol dan panel. Untuk lebih
jelas dapat dilihat pada Tabel 6.

Tabel 6. Hasil Pengujian Sistem

No

Pengujian Parameter Indikator

Keterangan

Mikrokontroler malskukan
pengecekan keadsan [evel air pads
bak dengen batas mininmm yangdi

sk

1. Motor menyala

2. Buzzermenysla

Program pengzceken
Jevel air minimum

Berhasil

(=]

Tikrokontroler melebukan

Program pengzcekan
Jeve] sir maksimum

pengecekan keadsan [svel air pada
bak dengen batas maksimmm dad
tingsi bak

1. Motor mati
1. Buzzer mati

Berhasil

Jaral Pancar
Blustoath

Aplikasi sndroid dapat
level zir secara sktual padadipplay

Level it pada display
android samadensan

level gir pada bak

dengan jarsk contrel

10 meter Barhasil

10 mater Berhasil

15 mater

Berhasil

16 mater Muneul pasankasalaban | Tidak barhasil

data pada

30 mater aplikasi android Tidak berhasil

Motor pompa manyala
katila penskensn
partama dan animasi
pada splikasi android
berjalan. Motor pormpa

Fungzi tombal nialanlankade.
ON/OFF motor Menjalanksn kodeprogram
pompa aplikesi mengirim dats “0N" dan “0FF"
android mati jika penekanan
kadus

Tidak Berhasil

Alst dapat
mentarjemahlk=ndata
yangdikirim dandi
simpan dalam ssprom.
Sehinzes data leve]
ketinggian dari sirpada
bak dapat terliha pads
layarandroid

Android mengirim datakonfigurasi
jarak sensor, tingsi bak, dan level

minimum

Save data setting Berhasil

Pada tahap berikutnya vyaitu
melakukan  pengujian  sistem  secara
terintegrasi. Pada pengujian ini ukuran dari
bak penampung air adalah sebesar 65x45
cm dengan ketinggian bak sebesar 38 cm.
Sebelum melakukan proses pengujian maka
terlebih dahulu dilakukan pengaturan pada
aplikasi android, yang mencakup ketinggian
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peletakan sensor sebesar 67 cm, ketinggian
bak air sebesar 20 cm serta batas minimum

sebesar 15% dari ketinggian bak air.
,6 Water Level Monitor

Gambar 29. Tampilan Konfigurasi Sistem
Monitoring

Pada tahapan ini Kketinggian air
yang dibaca pada aplikasi dibandingkan
dengan ketinggian air aktual. Pengukuran
ketinggian air aktual dilakukan dengan
menggunakan meteran. Gambar 31 adalah
gambar perbandingan ketinggian air aktual
dengan ketinggian air pada aplikasi. Ketika
ketinggian air 8 cm aplikasi menunjukkan
ketinggian level air sebesar 40%.

F

) Water Level Monitor

Gambar 30. Perbandingan ketinggian air
aktual dengan aplikasi level air 40%.

Gambar 31 adalah gambar per-
bandingan ketinggian air aktual dengan
ketinggian air pada aplikasi. Ketika
ketinggian air 13 cm aplikasi menunjukkan
ketinggian level air sebesar 65%.

’8“ Water Level Monitor

Gambar 31. Perbandingan ketinggian air
aktual dengan aplikasi 65%.
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Gambar 32 adalah gambar per-
bandingan ketinggian air aktual dengan
ketinggian air pada aplikasi. Ketika
ketinggian air 184 cm  aplikasi
menunjukkan ketinggian level air sebesar
90%.

Gambar 32. Perbandingan ketinggian air
aktual dengan aplikasi 90%.

Dari pengujian ini maka didapatlah
bahwa tinggi permukaan air didalam bak
sama dengan animasi pada display android,
hanya saja ketika motor pompa dalam
keadaan menyala permukaan air didalam
bak tidak rata, menyebabkan gelombang
pantul dari gelombang ultrasonik dari
sensor jarak akan bermasalah, ini juga
berdampak pada pembacaan ketinggian air.

6. KESIMPULAN DAN SARAN

6.1 Kesimpulan

Adapun kesimpulan yang didapat
setelah proses pengerjaan penelitian ini
adalah sebagai berikut:

1. Alat ini dapat melakukan monitoring
persediaan air pada bak penampungan.
Dapat menampilkan status ketinggian air
melalui display aplikasi pada handphone
dan juga dapat melakukan pengisian air
sesuai dengan konfigurasi ketinggian air
yang diinginkan oleh pengguna.

2. Alat ini dapat membantu dalam proses
pengisian pada bak penampungan
karena alat ini bekerja secara otomatis
dalam menghidupkan dan mematikan
pompa air sehingga tidak perlu lagi
menunggu untuk mematikan pompa air
saat bak penampungan penuh dan
menghidupkan pompa air saat bak
penampungan kosong.

3. Besarnya error sensor ultrasonik HC-
SR04 pada proses pengujian sebesar
0.26%. Besarnya nilai error tersebut
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masih dapat digunakan pada sistem atau
alat.

4. Dari data pengujian jarak pancar sensor
bluetooth HC-06 diperoleh bahwa jarak
pancar bluetooth tersebut hanya mampu
sejauh maksimum 25 meter.

5. Buzzer dan motor pompa air akan aktif
jika level ketinggian air yang terbaca
lebih kecil dari level ketinggian air
minimum.

6. Proses pembuatan kode program pada
android mengunakan Basic4android
serta pada bagian mikrokontroler
mengunakan Bascom AVR. Dari kedua
compiler ini dapat dikombinasikan
sehingga menjadi sistem monitoring
volume dan pengisian air secara
otomatis.

7. Dari data pengujian kompatibilitas
pengujian  aplikasi  android, maka
diperoleh bahwa aplikasi tersebut dapat
berjalan sempurna ketika ukuran pixel
layar sebesar 480x800, sedangkan untuk
OS android dapat bekerja pada semua
versi.

8. Dari analisa sistem secara keseluruhan
maka dapat dikatakan bahwa kinerja
sistem monitoring persediaan air yang
ingin dibuat dapat berjalan dengan baik
sehingga persediaan air tetap terjaga.

6.2 Saran

Adapun saran-saran untuk  me-
nyempurnakan Kkerja sistem dan pe-
ngembangan lebih lanjut adalah sebagai
berikut:

1. Rangkaian sebaiknya dibungkus dengan
cover yang didesain sekecil mungkin.

2. Aplikasi android yang dibuat sebaiknya
dapat mendukung semua ukuran layar
handphone.

3. Ukuran bak penampungan lebih baik
berukuran diatas 1x1 meter agar hasil
pengukuran sensor lebih akurat.
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