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ABSTRAK

Pada umum nya hasil lipatan baju yang dihasilkah alat pelipat baju yang sudah
ada, tidak efisien dalam saat proses pengemasarkéad@lam plastik. Jika ini di-
produksi dalam jumlah yang banyak tentu akan sabggiengaruh pada lama
waktu pengerjaan dan kerapian hasil lipatan bajakavdari itu, perlu digunakan
alat pelipat baju otomatis yang dalam pengerjaarimagl siap dikemas. Proses
pelipatan tentunya akan lebih efektif jika mengd@mamesin, karena mesin yang
ada dipasaran banyak menggunakan proses manual gatayerjaanya dan tidak
efektif dalam hal waktu. Semoga pembuatan alab@mmanfaat bagi ibu rumah
tangga, industri kecil dan menengah yang bergeadl jdustri clothing baju, juga
diharapkan meningkatkan perekonomian rakyat. Miesidibuat bedasarkan con-
toh mesin pelipat yang masih menggunakan cara rhaalem proses pengger-
jaannya dan mengubahnya menjadi cara otomatis demgaggunakan sistem.
Setelah itu mesin dirakit sesuai dengan desain y@a@ dibuat. Sistem kontrol
yang digunakan merupakan sistem kontrol posisi damantinya pelipat daiold-
ing machineakan bergerak menuju sudut tertentu agar bajp&tdiengan baik.

Kata Kunci :Foldingmachine, ClothingArduino, Mikrokontroller
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Saat ini setiap manusia memiliki kesibukan masingasing dalam ke-
hidupan sehari — harinya. Umumnya dalam sebuahhruaregga kegiatan
seperti mencuci, menggosok dan melipat pakaiakudkn oleh ibu rumah
tangga. Pekerjaan ini terkadang melelahkan terggndari jumlah pakaian
dan jumlah orang dalam satu rumah tersebut. Pakaiaerti kaos, kemeja,
celana dan pakaian dalam merupakan hal umum yangaserang miliki.
Jika semua itu dikalikan dengan jumlah orang yataydidalam sebuah ru-
mah mungkin pekerjaan itu akan sangat melelahkan.dmilah dibutuhkan
solusi yaitu dibuatnya sebuah mesin pelipat bapmatis menggunakan
mikrokotrollerdengan menggunakavebsitesebagai sistem monitoring yang
dapat membantu meringankan pekerjaan ibu rumahgsangng akan
disajikan disini. Di antara banyak kategori pakaiang ada alat ini akan diu-
jikan untuk pakaia-Shirtdan Kemeja pria [1].

Pada penelitian sebelumnya, sudah pernah dikembamg&sin pelipat
baju yang dilakukan oleh mahasiswa Politeknik Ne§andung dan Univer-
sitas Muhammadiyah Yogyakarta, namun dari penelggbelumnya belum
ada sistem monitoringnya [2][3]. Dan untuk pengengae penelitian ini
akan dilengkapi dengan sistem monitoring untuk nmemibdalam memantau

jumlah baju yang dilipat. Alat ini dibuat mengunaksensor



infrared danmikrokotroller Arduino unalengan sistem kontrol untuk men-
gendalikan mesin dan monitoring berbagebsiteagar memudahkan dalam
menghitung jumlah pakaian.

Sistem kontrol berfungsi untuk mengendalikan, memegn dan
mengatur keadaan dari suatu sistem. Berdasarkankeganya dibagi dua
yaitu tipe ON-OFF, tipe ON-OFF berfungsi untuk mieagjlkan sistem
kontrol yang tetapliscretg.

Sensorinfrared berfungsi untuk mendeteksi ada tidaknya baju yang
melewati sensor nantinya akan mepgitkan data kewebsite Unit ini
menggunakan sebuah LEDfrared pada bagian pemancar dan komponen
TSOP 1133 pada bagian penerima [4].

Monitoring adalah proses pengumpulan dan analifiermasi ber-
dasarkan indikator yang ditetapkan secara sistendaincontinuetentang
suatu kegiatan atau program sehingga mampu dilakaartindakan koreksi
untuk penyempurnaan kegiatan itu selanjutnya.

Monitoring akan memberikan informasi tentang statas kecender-
ungan bahwa pengukuran dan evaluasi yang disedgsbéculang dari waktu
ke waktu, 8 pemantauan umumnya dilakukan untukatujertentu, untuk
memeriksa terhadap proses berikut objek atau umtemkgevaluasi kondisi
maupun kemajuan menuju tujuan hasil manajemenedékstindakan dari
beberapa jenis antara lain tindakan untuk mempemta@n manajemen yang

sedang berjalan.



1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan uraian masalah diatas, maka dapatikdiberumusan
masalah sebagai berikut :

1. Bagaimana merancang dan membuat alat mesin pelgagi
menggunakamikrokotrollerarduino dengan memanfaatkagbsitese-
bagai sistem monitoring sebagai alat yang efektitik mempermudah
dan mempersingkat waktu kegiatan melipat baju?

2. Bagaimana menguji dan menentukan rata-rata proskgsanbaju
lengan panjang dan pendek pada perangkat?

3. Bagaimana cara kerja mesin pelipat baju menggunaiieokotroller
arduino dengan memanfaatkarbsitesebagai sistem monitoring yang

baik?

1.3 Batasan Masalah

Agar tidak meluas dari maksud dan tujuan dari peaelini, maka

permasalahannya dibatasi sebagai berikut :

1. Mesin Pelipat Baju Otomatis Menggunakdikrokotroller Arduino uno
dengan MemanfaatkaWebsiteSebagai Sumber Monitoring ini dibuat
dengan ukuran panjang 50, lebar 50.

2. Mikrokotroller yang digunakan dalam pembuatan Mesin Pelipat Baju
Otomatis Menggunakan Mikrokotroller Arduino uno dengan

MemanfaatkaWebsiteéSebagai Sistem Monitoring ini Arduio Uno,



Motor Servo, Lcd 12C 16X2, Kabel Jumper, Serisdrared, Catu Daya,
Push buttonPCB (Printed Circuit Board)ESP8266.

3. Sistem ini menggunakabatabase MySgsebagai media penyimpanan
data.

4. Sistem informasinya menggunakagbsitedan LCD.

5.  Menggunakan sensmfrareduntuk menghitung jumlah baju yang sudah
dilipat.

6. Terdapat 2 proses otomatisasi, yaitu otomatisasikumelipat baju dan
juga otomatisasi menghitungan jumlah baju yang lsulilgpat

7. Mesin ini digunakan khusus nya untuk melipat baogan ukuran baju
yang dapat dilipat alat pelipat baju yaBmall(S), Medium(M), Large

(L).

1.4 Tujuan
Tujuan dari dibuatnya penelitian ini adalah :

1. Mampu merancang sebuah alat “Mesin pelipat bajumatis
menggunakamikronkontrollerdengan memanfaatkamebsitesebagai
sistem monitoring nya.”agar dapat digunakan.

2. Mampu memanfaatkan Sensimfrared untuk mendeteksi pergerakan
dan Ultrasonik digunakan untuk memonitoring Alasébut.

3. Mampu melipat baju atau kemeja sesuai dengan ukw@an



1.5 Manfaat
Manfaat yang diperoleh dari penelitian ini adalah:
1.5.1 Manfaat Bagi Mahasiswa
1. Untuk memenuhi syarat menyelesaikan pendidikan®ridgram
Studi Teknik Komputer di Politeknik Harapan Bersakata
Tegal.
2. Menerapkan ilmu yang diperoleh di dalam kegiataky@han.
1.5.2 Manfaat Bagi Akamenik
1. Dapat melihat sejauh mana mahasiswa dapat menersgka
yang sudah didapat dalam bangku perkuliahan.
2. Sebagai bahan referensi pada penelitian yang aktangl
1.5.3 Manfaat Bagi Masyarakat
1. Manfaat dari penelitian ini yaitu diharapkan alai dapat
digunakan untuk mengatasi masalah yang terjadi gademtan
proses melipat baju yang masih menggunakan cara
manual/konvensional.
2. Diharapkan setelah alat ini dibuat bisa memberk@mudahan
dalam proses melipat baju serta lebih efesien waddtutenaga.
3. Selain itu dengan alat ini dapat memudahkan patarjgeuntuk
mendapatkan data hasil melipat yang lebih tepat ckgrat
sehingga pekerja dapat menghitung baju yang sutiphtd
4. Diharapkan dengan adanya alat pelipat baju otonmatibisa

memberikan dampak positif di kalangan para peKesjareksi,



laundryataupu ibu rumah tangga dalam mengatasi masalah yan
ada di saat proses melipat baju, khususnya masdésensi

waktu dan tenaga.

1.6 Sistematika Penulisan Laporan
Untuk memudahkan dalam penulisan Tugas Akhir, nogiaat siste-

matika penulisan dalam 6 Bab yaitu :

BAB | PENDAHULUAN
Bab ini membahas tentang latar belakang, rumusaalatg batasan
masalah, tujuan, manfaat, dan sistematika penubgaman.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini membahas tentang teori-teori danls perancangan yang
akan digunakan dalam penyelesaian tugas akhir yaitg berkaitan
dengan pembuatan Mesin pelipat baju otomatis meraikgun
mikrokontrollerdengan memanfaatkavebsitesebagai sistemmon-
itoring.

BAB Ill METODOLOGI PENELITIAN
Dalam bab ini dijelaskan tentang langkah-langkadu aahapan
perencanaan, alat dan bahan yang digunakan, damdengéngum-
pulan data.

BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM
Bab ini menguraikan analisis semua permasalahama@a, dimana

masalah-masalah yang muncul akan diselesaikanuitalelitian.



Pada bab ini juga dilaporkan secara detail rancartgehadap
penelitian yang dilakukan, baik perancangan sesawam dari sis-
tem yang dibangun maupun perancangan lebih spesifik

BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN
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TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Teori Terkait

Dalam penelitian yang dilakukan oleh Erwin Sukmak&di dkk
(2020) dalam jurnal penelitianya yang berjud@eimi Automatic T-Shirt
Folding Machine Menggunakan Metode Fuzzy PropodiobDerivative
(FPD)”, Alat ini dibekali motor servo yang menggerakan papealipat yang
sudah didesain sedemikian rupa sehingga penggunaayga perlu
manghandle baju sekali saja dan cukup menekanmsahol maka baju akan
terlipat sendiri serta akan tersusun secara rajalon@apan penumpuk baju.
Metode PID diterapkan pada motor DC yang bergeifa&vehh pelipat baju
sehingga penumpukan baju yang ada dibawah tidaktakizzkan keatas saat
baju makin menumpuk saat selesai dilipat. Sen@sonicakan mengukur
ketinggian yang pas antara baju dengan pintu peapekumpukan baju
dengan kp =1, ki= 0.1, kd = 0.5 untuk baju tipgdkp =5, ki=1,kd =25
untuk baju tebal sehingga pergerakan motor dapatyeseaikan ke-
cepatannya. Alat ini dapat melipat satu baju dalén83 detik lebih cepat 11
detik daripada melipat baju secara manual [5].

Penelitian lain yang dilakukan oleh Wahyu Setyo BPadin (2015)
dengan jurnal penelitian yang berjudul perancardgan pembuatanSimu-
lasi Folding Machine Dengan Pid, P, Pi, Pd Dan RuzR2d (Proportional

Differential)”, simulasi perlipat pada folding machine. Pada sisiglang



dilakukan digunakan konsep dinamakm manipulator agar didapat hasil
mendekati kondisreal. Pada simulasi digunakan berbagai sistem kontrol
yaitu PID, P, PI, PD dan Fuzzy PD. Dari simulagigyailakukan didapatkan
hasil FuzzyPD memiliki respon baik dengan rise tioy@l s dengan over-
shoot 30 dan error steady state sebesar 20, daambdingkan dengan
kontroler lainya dengan nilai Kp=0,5, Ki=0,001Kd48amun setelah dil-
akukan proses tuning PID dengan menurunkan Kd rdehjanaka didapat-
kan kontroler PID yang terbaik dengan rise timeédBs0dengan tidak mem-
iliki overshoot dan error steady state [6].

Pada penelitian lain yang juga dilakukan oleh llttseputra dkk (2020)
dalam jurnal penelitiannya yang berjud®ancang BangunAlat Pelipat Baju
Sebagai Media PembelajaranBagi Anak-AnakVia SmartphDiantara sa-
lah satu pekerjaan rumah tangga yang menjadi panhabtuk masalah ini
adalah dalam hal melipat baju hasil pengeringaakAnanak sejak dini harus
ditanamkan rasa mandiri agar tidak menjadi markardudian hari, dian-
taranya mengajarkan cara melipat baju kepada amak-tentunya akan
membuat waktu terbuang karena masih banyak aldilaia yang harus dil-
akukan. Dari permasalahan tersebut, penulis inggmbuat sebuah alat di-
mana alat ini bekerja dengan Arduino Mega 2560ga@engontrol dan ba-
hasa C sebagai bahasa pemrogramannya. Menggunakanservo sebagai
penggerak alat untuk melipat baju di sisi kiri, &z|apdan bawah. Mod@&lue-
tooth HC-05 sebagai koneksi antara alat dengan smartph@&@®@ Grafik

digunakan sebagautputuntuk menampilkan informasi. Dari hasil pengujian
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yang telah dilakukan sistem yang dirancang dapietrigedengan baik dan
bisa digunakan sebagai media pembelajaran bagrarek dalam proses
kegiatan melipat baju [7].

Dilihat dari permaslahan yang ditemui ditempat obs&, maka yang
dibutuhkan alat pelipat baju otomatis menggunakakrokotroller untuk
mempersingkat waktu pekerjaan. Oleh karena itujatlah Mesin Pelipat
Baju Otomatis Menggunakavikrokotroller dengan Memanfaatkaebsite

Sebagai Sumber Monitoring.

Landasan Teori
2.21 Monitoring
Monitoring adalah proses pengumpulan dan anal$smasi
berdasarkan indikator yang ditetapkan secara sigieimian continue
tentang suatu kegiatan atau program sehingga malitgksanakan
tindakan koreksi untuk penyempurnaan kegiatanatangutnya[8].
222 Microcontroller
Microcontroller adalah sebuagystenkomputer fungsional da-
lam chip. Di dalamnya terkandung sebuah inti prosesor, miemo
(sejumlah kecil RAM, memori program, atau keduanytgn per-
lengkapaninput output Dengan kata lainmicrocontroller adalah
suatu alat elektronika digital yang mempunyai masuttan keluaran

serta kendali dengan program yang bias ditulisdilaapus dengan
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cara khusus, cara kerjaicrocontroller sebenarnya membaca dan
menulis data[9].
223 Flowchart

Menurut Mulyadi dalam buku Sistem Akuntansi definis
Flowchartyaitu: “Flowchartadalah bagan yang enggambarkan aliran
dokumen dalam suatu sistem informasi.”"Menurut Blahkra bin lad-
jamudin mengatakan bahwaFlbwchart adalah bagan-bagan yang
mempunyai arus yang menggambarkan langkah-langkah
penyelesaian suatu masald&ftowchart merupakan cara penyajian
dari suatu algoritma.”[10].

Menurut Krismiaji simbol dari bagan aliflgwchar) adalah se-
bagai berikut ini:

Tabel 2. 1 SimbadFlowchart

No Simbol Pengertiar Keterangan
Digunakan untuk memulaj,
1. Mulai / be-| mengakhiri, atau titik henti

(:) rakhir ( dalam sebuah proses atau
Terminal) | program; juga digunakan
untuk menunjukkan pihak
eksternal.
Arsip dokumen disimpan
2. Arsip dan diambil secara manual.
Huruf didalamnya menun-
jukkan cara pengurutan
arsip: N = Urut Nomor; A 3
Urut Abjad;T = Urut Tang/
gal.
Input/ Digunakan untuk meng
3. Output gambarkan berbagai media
Jurnal / Buku| input dan output dalam se

Besar buah bagan alir program.




12

No Simbol Pengertiar Keterangan
Penghubung| Menghubungkan bagan alir
4. Pada yang berada dihalaman
G Halaman | yang berbeda.
Berbeda
Sebuah fungsi pemrosesan
5. Pemrosesan yang dilaksanakan oleh
Komputer | komputer biasany:
menghasilkan peru-
bahan terhadap data atau (in-
formasi
6. Arus Doku- | Arus dokumen atau pem-
men atau | rosesan; arus normal adalah
Pemrosesan| ke kanan atau ke bawah.
7. Keputusan | Sebuah tahap pembuatan
keputusan
8. Penghubun | Menghubungkan bagan ¢
O Dalam Se- | yang berada pada halamap
buah Hala- | yang sama.
man

2.2.4 Arduino IDE

Arduino IDE dibuat dari bahasa pemrograman JAVAduno

IDE juga dilengkapi dengdibrary C/C++ yang biasa disebut wiring

yang membuat operasiput dan output menjadi lebih mudah. Ar-

duino IDE ini dikembangkan dasoftwareProcessing yang dirombak

menjadi Arduino IDE khusus untuk pemrograman denfjeduino

[11].

IDE (Integrated Development Enviromeatduino merupakan

pemograman dengan menggunakan bahasa C. Setiapmrii@E ar-

duino yang biasa disebut sketch Interface Arduidig |12].
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sketch_mar09a | Arduino 1... — L] X
File Edit Sketch Tools Help

sketch_mar09a

boid setup () { S
A4 put your setup code here, To run once:

}

woid loopi) §
A4 put your main code here, to run repeatedly:

Gambar 2. 1 Arduino IDE
225 Database
Menurut Kadir (2003), basis datdatabas¢ adalah data yang
saling terkumpul dan terorganisi yang berhubungdim sama lain di-
mana dapat menghasilkan kegiatan mendapapatkammigo lebih
mudah. Tujuan dari basis data ialah agar masaasidalstem yang
menggunakan penghampiran berdasar file dapat ditasurut Fa-
thansyah (1999), basis data terdiri dari dua ket basis dan data.
Basis bermakna sebagai gudang Sedangkan dataeplamtasi.
Bukti dunia nyata yang mewakili suatu objek sepednusia,
hewan barang, konsep, peristiwa dan sebagainyau#iamdata tadi
direkam dalam bentuk angka, huruf, teks, gambanpai, bunyi,
ataupun kombinasinya [13].
226 Website
Websitemerupakan istilah yang sudah tidak asing lagi dawas

ini. Secara umunwvebsitedapat diartikan sebagai sebuah halaman
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yang tersedia dalam sebuah server yang dapat diakseggunakan
jaringan internet dimana didalamnya berisi berman@awam infor-
masi dari suatu konten tertentu. Sebuah halamanyarl tampil
pada jejaring, umumnya dibuat melalui serangkalampgext yang
dikenal dengan istilah HTMHyper Text Markup Languagejtau
XHTML (eXtensible HyperText Markup Languan@#)].

Websiteadalah sebuah media presentasi online untuk sgedah
rusahaan atau individwebsitejuga dapat digunakan sebagai media
informasi secara online. (Komang Wiswakarma, 2Q09).

WebsiteMenurut Yuhefizar (2013:2) pengertiarebsiteadalah
“keseluruhan halaman-halaman web yang terdapat skbuah
domain yang mengandung informasi” [16].

22.7 App inventor

App inventoradalah aplikasi web sumber terbuka yang awalnya
dikembangkan oleh Google, dan saat ini dikelolh Massachusetts
Institute of Technology(MIT). App inventor memungkinkan
pengguna baru untuk memprogram komputer untuk mek@n ap-
likasi perangkat lunak bagystemoperasiandroid App inventor
menggunakan antarmuka grafis, serupa dengan arkarpaingguna
padaScratchdanStarLogoTNG, yang memungkinkan pengguna un-
tuk men-drag-and-dropbjek visual untuk menciptakan aplikasi yang

bisa dijalankan pada perangkaidroid17].
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<A T
Gambar 2. 2 Tampilan Awal Paédgp inventor
2.2.8 Software Fritzing
Fritzing adalah suatsoftwareatau perangkat lunak gratis yang

digunakan oleh desainer, seniman, dan para pengheitionika un-
tung perancangan berbagai peralatan elektronikearAmuka fritzing
dibuat seinteraktif dan semudah mungkin agar bigandkan oleh
orang yang minim pengetahuannya tentang simbolpdseingkat el-
ektronika. Di dalam fritzing sudah terdapat skerregp gakai dari
berbagaimikrokotroller Arduino sertashieldnya. Softwaréeni me-
mang khusus dirancang untuk perancangan dan peméokasian
tentang produk kreatif yang menggunakamkrokotroller Ar-

duino[18].
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[ Untitled Sketch.fzz - Fritzing - [Breadboard View]

Fle Edit Darc View Window Help

% Breadboard - Schematic &3 pee ¢> code
Recent Sketches | Blog
B 1o recent sketches found Unabike to reach blog.fritzing.org
Fritzing News

Fritzing Fab

Fritzing Fab is an easy and

affordable service for

producing professional PCBs
from your Fritzing sketches.

®  produce your first pch now >>

Order your PCB nox

operties
o fritzing ey
size.

- o X
Parts X
Q Core Parts =
CORE Basic
VNE (R
e 0 W i i
<~ --0 020
ritzing | o [ (LA

Lot a=—o

fiie) =
B e[
-T o =

® o=l
Inspector eax

Breadboard1
T i

foraton 0,052 0.000 # in
¢ degrees

Gambar 2. 3 Tampilan Awal pada Aplikasi Fritzing

2.29 Pakaian

Pakaian merupakan bahan tekstil dan serat yangakaun se-

bagai penutup tubuh. Pakaian adalah kebutuhan pokokisia selain

makanan dan tempat berteduh/tempat tinggal (Rumdlhusia

membutuhkan pakaian untuk melindungi dan menutupydi. Na-

mun seiring dengan perkembangan kehidupan marpakajan juga

digunakan sebagai simbol status, jabatan,

ataupeaudkikan

seseorang yang memakainya. Perkembangan dan jenis pakaian

tergantung pada adat — istiadat, kebiasaan, daaybugng memiliki

ciri khas masing — masing[19].
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Gambar 2. 4 Pakaian

2210 Arduinouno

Arduino unoadalah papan pengembangan berbasigoko-
troller ATmega 328P-20PU. Papan ini memiliki 14 pin digiatuk
berkomunikasi (I/O pinsinputoutpu) dengan 6 pin di antaranya
dapat memodulasi keluaran PWM (pulse width modutatmensim-
ulasikan keluaran analog), 6 masukan analog (dadiggsi
menggunakan ADC / Analog-to-Digital Converter imij, osilator
berkecepatan 16 MHz, sebuah konektor USB, colokdn daya,

ICSP header, dan tombol reset[20].

Gambar 2. BAArduino uno
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2.2.11 Motor Servo

2212

Motor Servo adalah sebuah motor DC dengan sistepanra-
lik tertutup dimana posisi rotornya akan diinforikas kembali
kerangkaian kontrol yang ada didalam motor servoto¥ini terdiri
dari sebuah motor DC, serangkaian gear, potensametan
rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untukmiveca sudut

digital encoder dari putaran servo[21].

Gambar 2. 6 Motor Servo
Push button
Push button switc{saklar tombol tekan) adalah perangkat / sak-

lar sederhana yang berfungsi untuk menghubungkan raemutus-
kan aliran arus listrik dengan sistem kerja tekaroak (tidak
mengunci). Sistem kerja unlock disini berarti saklkan bekerja se-
bagai device penghubung atau pemutus aliran astusk Isaat tombol
ditekan, dan saat tombol tidak ditekan (dilepasgkansaklar akan

kembali pada kondisi normal [22].
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Gambar 2. Push button
2.2.13 LCD I2C 16x2

LCD (Liquid Crystal Display) adalah suatu jenis naegenam-
pil yang menggunakan Kristal cair sebagai baharameil utama.
LCD 2x16 digunakan sebagai penampil karakter artgkaf maupun
simbol. Pada LCD 2x16 terdapat dua bagian utanta pagian panel
penampil yang terdiri dari banyak dot dan bagiahpsngontrol yang
ditempel dibalik panel LCD. Tampilan pada LCD 2xxbanyak 16

karakter 2 baris dengan matrik 5x7 ditambah dekgasor [23].

Gambar 2. 8 LCD I12C

2.2.14 Kabel Jumper
Kabel jumper adalah kabel elektrik untuk menghulkangntar
komponen diBreadBoardtanpa memerlukan solder. Kabel jumper
umumnya memiliki konektor atau pin di masing — mgsijungnya.
Konektor untuk menusuk disebumiale connectgrdan konektorr un-

tuk ditusuk disebutemale connectdR4].
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Gambar 2. 9 Kabel Jumper
2215 PCB (Printed Circuit Board)

PCB (Printed Circuit Board, merupakan sebuah papan dimana
komponen-komponen elektronika akan dirangkai aisalder, papan
tersebut telah tercetak jalur — jalur konduktorgyamembentuk sirkuit
yang diinginkan perancang elektronika tersebut.R&€Bagi menjadi
dua bagian, yaitu: PCB Polos, yang merupakan P@#@ palum ter-
cetak jalur sirkuit, sehingga pada sisi konduktadg PCB tersebut
hanya terdapat lempengan konduktor yang siap dicktagan ban-
tuan spidol anti air atau sejenisnya untuk menytlpr sirkuit yang
akan dibuat, dan cairan fericlorida yang berfungguk melunturkan

tembaga yang tidak tertutup oleh sepidol antit@u aejenisnya[25].

Gambar 2. 10 PCB°finted Circuit Board
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2216 Sensorlnfrared

Infrared (IR) detektor atau sensor infra merah adalah kompon
elektronika yang dapat mengidentifikasi cahayaainierahiffrared,
IR). Sensor infra merah atau detektor infra meiadt s ada yang
dibuat khusus dalam satu module dan dinamakan aeBalDetector
Photo modulesIR Detector Photomodulaserupakan sebuah chip
detektorinfrared digital yang di dalamnya terdapat photodiode dan
penguat (amplifier)IR Detector photo modulegang digunakan da-
lam perancangan robot ini adalah jenis TSOP (TEMRé&hiconduc-
tors Optoelectronics photo moduje$SOP ini mempunyai berbagai
macam tipe sesuai dengan frekuensi carrier-nyay gaitara 30 kHz
sampai dengan 56 kHz. Tipe-tipe TSOP beserta frekwarrier-nya

dapat dilihat pada lampiran data sheet [26].

Gambar 2. 11 Sensbrfrared
2217 Ultrasonic
Sensorultrasonic adalah sebuah sensor yang berfungsi untuk
mengubah besaran fisis (bunyi) menjadi besaramiklistan se-

baliknya. Cara kerja sensor ini didasarkan padasjmidari pantulan
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suatu gelombang suara sehingga dapat dipakai umokfsirkan ek-

sistensi (jarak) suatu benda dengan frekuensnter{@7].

Gambar 2. 12Jltrasonic

2.2.18 Power Supply
Catu daya atau sering diselmgwer supplyadalah sebuah pi-
ranti lain. Pada dasarnya catu daya bukanlah selilathyang
menghasilkan energi listrik, tetapi ada beberap@ ckya yang
menghasilkan energi mekanik, dan energi yang éya untuk men-
jalankan peralatan elektronik dapat diperoleh dibagai sum-

ber[28].

Gambar 2. 1®ower SupplyAdaptor 12 Volt
2.2.19 Bluetooth Module HC-05
Bluetooth Module HC-Ofnerupakan module komunikasi nirk-
abel pada frekuensi 2.4GHz dengan pilihan koneksa Bebagai
slave ataupun sebaganaster Sangat mudah digunakan dengan

mikrokontrolleruntuk membuat aplikasvireless[29].
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Gambar 2. 18luetoothModule HC-05
2.2.20 NodeMCU ESP 8266
ESP 8266 adalah sebuah chip yang sudah lengkapaldida-
lamnya sudah termasykocessor memori dan juga akses ke GPIO.
Hal ini menyebabkan ESP8266 dapat secara langsenggantikan
Arduino dan ditambah lagi dengan kemampuannya unehsupport

koneksi wifi secara langsung[30].

Gambar 2. 15 ESP8266
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METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Prosedur Penelitian
Untuk menyusun laporan tugas akhir ini, penulis ggemakan

prosedur penelitian sebagai berikut:

Gambar 3. 1 Alur prosedur penelitian

3.1.1 Rencana fplanning)

Rencana atauplanning merupakan langkah awal dalam
melakukan penelitian dengan mengumpulkan data damgamati
pegawai dalam melipat baju. Rencananya akan d#mlmtah produk
Mesin Pelipat Baju Otomatis Menggunakisiikrokotroller dengan
MemanfaatkaWebsiteéSebagai Sumber Monitoring.

3.1.2 Analisis

Analisa berisi langkah — langkah awal pengumpulata,d
penyusunan pembuatan produk Mesin Pelipat Baju @tiem
MenggunakanMikrokotroller dengan MemanfaatkakVebsite Se-

bagai Sumber Monitoring serta penganalisaan data iseendata

24
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hardwaredansoftwareapa saja yang akan digunakan dalam pembu-
atan sistem ini. Data yang diperoleh peneliti giamal yang sudah
ada.
3.1.3 Rancangan atau Desain
Rancangan penelitian adalah suatu cara yang diganddgdam
hasil analisis sistem yang ada, sehingga menghasitkodel baru
yang diusulkan.

Perancangan sistem dilakukan dengan tahap selexgaith

1. Perancangan perangkat merupakan skema alat yanga#an
untuk membangun alat yang akan dibuat.

2. Perancangan dibuat terdiri dari perancangdaduino sebagai
kendali utama, sensdnfrared dan sensotJltrasonic sebagai
input.

3.1.4 Implementasi
Tahap implementasi merupakan tahap penerapan garcan
yang akan dibuat, dalam hal ini adalah pembuataastivi Pelipat

Baju Otomatis Menggunakaviikrokontroller dengan Memanfaatkan

Websitesebagai Sistem Monitoring”.

3.2 Metode Pengumpulan Data
Untuk menyusun laporan tugas akhir ini, penulis ggeimakan metode

pengumpulan data sebagai berikut:
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3.21 Observasi
Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna umerkgum-
pulkan data yang diperlukan untuk pembuatan proBakam hal ini
observasi dilakukan di Desa Klapasawit Kecamatahds Kabupaten
brebes. Meninjau secara langsung lokasi yang alkancang bangun
Mesin Pelipat Baju Otomatis Menggunakisiikrokotroller dengan
MemanfaatkaWebsiteéSebagai Sumber Monitoring.
3.2.2 Wawancara
Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawancara
dengan karyawan konveksi untuk mendapatkan berbafpaimasi
dan Analisa yang nantinya akan dijadikan acuanndgambuatan
produk. Dalam hal ini wawancara dilakukan di Dedapiésawit
Kecamatan Bebes Kabupaten Brebes. Meninjau semagsung lo-
kasi yang akan dirancang bangun Mesin Pelipat Eafjomatis
MenggunakanMikrokotroller dengan MemanfaatkakVebsite Se-
bagai SumbeMonitoring.
3.2.3 Study Literatur
Penelitian ini mengambil sumber dari jurrglirnal dan segala
referensi yang mendukung guna kebutuhan penelamber yang
diambil adalah sumber yang berkaitan dengan mesiipgd baju
otomatis ini. Sumber lain yang perancang kutip jdgambil dari
beberapa karya tugas akhir baik diperpustakaan mmgupnal-jurnal

di internet mengenai mesin pelipat baju otomagslgdgkan untuk
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studi literatur aplikasi yang digunakan berasal aerdul tata acara

penggunaairduinolDE.

3.3 Tempat dan Waktu Penelitian
3.3.1 Tempat
Tempat : Desa Klapasawit.
Alamat : JI Cipto Mangun Kusumo Rt 05 Rw 03. Kehaa Brebes.
3.3.2 Waktu Penelitian
Hari/Tanggal : Senin 05 April 2021

Waktu : 10:00 WIB



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1 Analisa Permasalahan

Berdasarkan permasalahan yang diperoleh pada Riapdt disimpul-
kan bahwa mesin pelipat baju otomatis menggunakkrokotrollerArduino
dengan memanfaatkamebsitesebagai sistem monitoring sangatlah penting
untuk meningkatkan waktu dan tenaga kerja meliggt pang jumlahnya
cukup banyak. Proses melipat baju tersebut masitggumakan cara kon-
vensional/manual sehingga banyak menghabiskan vaaktuenaga, apalagi
jika pekerja yang melakukannya sendirian.

Pada umumnya proses melipat baju dilakukan oleleraph orang,
sebab proses melipat baju memerlukan banyak waktutenaga sesuai
dengan jumlah baju yang akan dilipat. Umumnya @oselipat baju dil-
akukan dengan cara manual yaitu dengan cara mégpasatu persatu dan
dimasukan kedalam dalam lemari Hal itu dirasa kyrafektif sebab
disamping memerlukan lebih banyak waktu dan termggdagi untuk usaha
kecil atau konvekslaundrysangat tidak memungkinkan untuk mengejar tar-
get, Selain itu para karyawan atau ibu rumah tangga harus menghitung
jumlah baju satu persatu untuk mengetahui jumlahl foaju yang sudah
dilipat pada saat itu, hal tersebut tentu sangatigilan karena banyak waktu

yang terbuang untuk menghitung baju satu persatu.

28



29

Berdasarkan uraian diatas untuk membantu para jpekenveksi,
laundry,dan ibu rumah tangga perlu adanya sistem yang nfaatkan sen-
sor infrared dan servo yang terhubung dengaikrokotroller Arduino uno
R3 untuk membantu proses kegiatan melipat baju ydifakukan oleh
pekerja konveksiaundry,dan ibu rumah tangga dengan melakukan melipat
baju dan perhitungan baju yang sudah dilipat semtaraatis baju yang sudah

dilipat secara otomatis.

Analisa Kebutuhan Sistem
Analisa Kebutuhan dilakukan agar dapat mengetagbutihan yang
diperlukan dalam penelitian, menentukan keluarargyakan dihasilkan sis-
tem, masukan yang dihasilkan sistem, lingkup prgaeg digunakan untuk
mengolah masukan menjadi keluaran serta kontrioatp sistem.
421 Analisa Perangkat Keras atauHardware
Adapun spesifikasi perangkat keras yang dibutuhkdok sis-

tem yang akan digunakan sebagai berikut:

1. KomputerProcessorCore i3 4Gb.

2. Mikrokotroller Arduino undipe R3.

3. Motor Servo 10Kg.

4. Adaptor 12Volt.

5. Switch3 Pin SPDT.

6. LCD I12C 16X2.
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7. Kabel JumpeMale to maleFemale to FemeldanMale to Fe-
male
8. PCB bolong lubang standart.
9. NodeMCU ESP 8266.
10. Sensoinfrared LM393.
11. SensoiJItrasonicHC-SR04.
12. BluethoothHC-05.
13. Mobile Androidversi lollipop.
422 Analisa Perangkat Lunak atauSoftware
Adapun spesifikasi perangkat lunak yang dapat digan
selama penelitian pengembangan sistem adalah:
1. SoftwareArduino IDE.
2. Software Fritzing.
3. Software Mit App inventor.

4. Bahasa Pemograman HTML dan PHP.

4.3 Perancangan Sistem
Perancangan sistem dimulai dd@luethooth yang dipasang pada
Arduino unoagar tersambung lsmartphoneKemuduian membuka aplikasi
pelipat baju yang sudah terinstal untuk mengendalikesin pelipat baju,
setelah itu koneksikan rangkaidsluethooth dengan smartphoneuntuk
mengkontrol mesin pelipat baju secara otomatis.itMaslipat baju akan ber-

jalan dengan otomatis setelah menekan tombol by#ing sudah tersedia di
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smartphonePada button model 1 (satu) baju akan dilipat demgodel biasa,
pada button model 2 (dua) baju akan dilipat demgadel ke atas, kemudian
pada button model 3 (tiga) baju akan dilipat dengaalel terjatuh dan baju
akan terdeteksi dengan senstirasonicyang terhubung dengatodeMCU
ESP 8266untuk menyimpan data baju selesai dilipat. Dataetaut akan
dikirimkan kewebsitesebagai media monitoring.
431 Diagram Flowchart
Flowchart adalah bagan — bagan yang mempunyai arus yang
menggambarkan langkah — langkah penyelesaian swegtalah yang
merupakan cara penyajian dari suatu algoritma. aaatu sistem
flowchart sangat dibutuhkan untuk menggambarkan alur ddarmsis
tersebut, dalam sistem iftowchartdigunakan untuk menggambarkan
sistem alat mesin pelipat baju otomatis dan bagaant@ngkah kerja
dari sistem terebut.
Adapun flowchart pada aplikasi sistem kontrol diperlihatkan

seperti pada gambar dibawah ini:
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Gambar 4. Flowchartpada sistem kontrol dengan cara otomatis
4.3.2 Perancangan Perangkat Keras
Perancangan perangkat keras merupakan rancangan ata
rangkaian dari alat dalam sistem imiser atau pengguna (mesin
pelipat baju) hanya perlu meletakan baju diatagpakelbaju lalu
menekan tombgbush buttoruntuk memulai dan kemudian akan di-

proses sesuai dengan sistem yang ada.
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Gambar 4. 2 Rangkaian Komponen Perangkat Kltsethooth

RangkaiarBluethoottHC-05 darArduino unadigunakan untuk
menghubungkarSmartphone androiddengan module Bluethooth
yang terhubung dengaproject board Arduinoagar perintah —
perintah yang dikirim dafsmartphonelapat diterima dan dieksekusi
oleh Arduino melalui komunikasi jaringaBluethooth Smartphone
android digunakan untuk sistem kontrol mesin pelipat bdjdalam
sistem kontrol tersebut terdapat button— offdengan menggunakan
sebuah aplikaghpp inventolyang sudah dibuat sebelumnya.

4.3.3 Perancangan Perangkat Lunak

Perancangan perangkat lunak yaitu rancangan pexthgiak
pada modul pengendali utama (papgaduino ung dan perancangan
perangkat lunak padaebsitesebagai antar muka untuk pengguna.
Websiteyang digunakan dalam sistem ini berfungsi untuk amngpil-
kan hasil data baju yang sudah dilipat. Berikuapeangan perangkat

lunak pada papafirduino uno
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Sketclprogram koneksbluethoothHC-05

#include <  Sof t war eSerial.h>
Sof t war eSerial module_ bl uet oot h(0, 1); // pin RX |
X

Hasil data pelipatan baju yang dihasilkan oleh genisrasonic
tersebut diolahmikrokotroller Arduino uno.Data tersebut akan
ditampilkan padavebsitesehinggauserpengguna lebih mudah untuk
melihat data hasil pelipatan baju melalui laptopriBut ini adalah

rancangan layar pada laptop yang akan digunakak amtnampilkan

hasil pelipatan baju.

Gambar 4. 3 Tampilan Sistem Kontrol Mesin PelipajuB

Perancangan perangkat lunak paaartphone androidalam
sistem ini merupakan bentuk tampilan program yanpil pada layar
smartphone androiddengan tujuan untuk memberikan gambaran
tentang aplikasi yang akan dibangun, sehingga ak@mpermudah
megimplementasikan aplikasi sesuai dengan ukuramar ladan

mempermudah dalam pembuatan aplikasi.
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4.4 Desainl nput/Output

Desain mesin pelipat baju dibuat dengan bentuk,lm#sdidepan boks
terdapatpush buttoruntuk menjalankan mesin pelipat baju secara manual,
LCD I12C sebagai sistem informasi jalannya mesimat&s mesin pelipat baju
terdapat papan pelipat baju dengan ukuran panjaag,debar 70cm mesin
pelipat baju ini dapat melipat baju dengan ukuraju 5 Smal), L (Large),
dan M Mediun). Mesin pelipat baju juga dilengkapi dengafrared yang
berfungsi untuk mendeteksi baju yang diletakkarageapan pelipat baju dan
dilengkapi dengan motor servo yang akan berjalatukumelipat baju.
Kemudian adanyalltrasonic berfungsi sebagai pendeteksi pergerakan baju
yang akan terjatuh, NodeMCU ESP 8266 sebagai pengiata baju yang

terjatuh untuk menjadikan sebagai monitoring.
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BAB V

HASIL DAN PEMBAHASAN

Implementasi Sistem
Tahap implementasi pada mesin pelipat baju ini pean tahap
dimana sistem yang telah dirancang pada tahap usebgh diterapkan,
berupa perangkat lunadftwarg maupun perangkat kerasfdware yang
digunakan.
Tahap implementasi pada alat mesin pelipat bajmatis ini merupa-
kan tahap dimana sistem yang telah di rancang faddgp sebelumnya di
terapkan, berupa perangkat lunakftwarg maupun perangkat kerasafd-
ware) yang digunakan.
Sebelum melakukan pengujian dirumuskan beberapanpeksn se-
mentara atau hipotesis sebagai berikut:
1. Pengujian sensonfrared dapat mendeteksi gerakan dalam alat pelipat
baju serta menjadiinputan untdkduinomengendalikan motor servo.
2. Pengujian sensailtrasonicdapat mendeteksi gerakan dalam alat pelipat
baju serta menjadiinputan untuk esp8266 rrgng kan data kevebsite
3. LCD I12C bekerja sebagai pemberi informasi, LCD akemberikanin-
formasi cara penggunaan alat mesin pelipat bajad@pengguna.
4. Bluetoothberfungsi untuk mengatur proses pelipatan dalahpalgat

baju secara otomatis melaandroid

36
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5. Motor Servo dapat menyala sesuai model yang dikagindengan
menekan buttoswitchyang diatur olemArduindJno dengaan 3 model
lipatan yang berbeda.

5.1.1 Implementasi Perangkat Keras

Implementasi perangkat keras merupakan suatu pircstasasi
alat atau perakitan alat yang akan digunakan dalambangun suatu
sistem Penerapan sensoirared dan Ultrasonik pada Mesin Pelipat
Baju Otomatis Dengan KontroSmartphone Android Adapun
spesifikasi perangkat keras yang dibutuhkan untekgpperasian
membuat sistem yang akan dirancang adalah selsdaith

Tabel 5. 1 Implementasi Perangkat Keras

No |Nama Perangka Keterangan/Spesifikas
1 |Laptor Asus A407L
3 [Sensor Infrare LM39:<
4 |Sensor Ultrasoni HC-SRO:-
5 |Motor Driver 10Kc
6 |Kabel Jumpe Kabel Jumpe
7 [NodeMCL ESP 826
8 |Bluetoott HC-05

5.1.2 Implementasi Perangkat Lunak
Perangkat lunak yang dapat digunakan mengimplersienta
sistem ini adalah:
1. SoftwareArduini IDE
Berikut adalah contoh program Arduino IDE yang adlanpload

padaArduino uno
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Gambar 5. 1 Contoh Sketch Progranduino uno

2. Mit App inventor

Berikut merupakan contoh kode yang digunakan untuk
pembuatan sistem kontrol mesin pelipat baju.
Gambar 5. 2 Contoh Sketch Program Mup inventor
5.1.2 Hasil Uji
Berikut ini adalah hasil dari pengujian alat pdlipaju:

Tabel 5. 2 PengujiaBluetooth
Status Yang Pengamatar Kesimpulan
Bluetooth | Diharapkan
Aktif Dapat Tampilan nam Diterime

menampilkan
namabluetooth

bluetooth
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Status Yang Pengamatar Kesimpulan

Bluetooth | Diharapkan

Tidak Aktif | Tidak dape Tidak tampil | Diterime
menampilkan namabluetooth
namabluetooth

Terhubung| Dapat Tampil koneksi Diterma
menampilkan bluetooth
namabluetooth




6.1

6.2

BAB VI

KESIMPULAN DAN SARAN

Kesimpulan
Dari sistem mesin pelipat baju otomatis yang telahncang, maka

dapat diambil kesimpulan yaitu papan pelipat akahipat baju atau pakaian
yang sudah diletakkan pada papan menggunakan mDGt@ebagai akuator
dan dibantu sensanfrared untuk mendeteksi adanya pergerakan ke objek
dan ultrasonc sebagaiinputan untuk mendeteksi pergerakan baju, pada
NOdeMCU ESP 8266ntuk mengirim data kevebsitesebagai sistem moni-
toringnya Berdasarkan hasil uji coba alat yanghtelisancang berhasil dapat
melipat baju secara otomatis dan mengetahui bguagah baju yang sudah

dilipat.

Saran
Beberapa saran yang dapat digunakan sebagai panigab dalam pe-

nilitian atau pengembangan selanjutnya sebagdaiieri

1. Pada implementasi mesin pelipat baju otomatis isa likembangkan
lagi dengan menambahkdatabasaintuk menyimpan data jumlah baju
yang sudabh lipat.

2. Pada implementasi mesin pelipat baju otomatis, artkuskala per-
bandingan dengan alat yang nanti diimplementashams diperhi-

tungkan lagi
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Lampiran 3 Koding Pada Aplikasi App inventor

2 MIT App Inventor
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Lampiran 4 Koding Arduino IDE
void blotot()
{

if (Serial.available() > 0)

{

incomingByte = Serial.read();//cek data serial yang
masuk dari bl uet oot h

if(incomingByte == "1")//jika data yg diterima kara
ter 'l

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

DE-

JAT

JAT

JAT

DE-



delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo4.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA JAT
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

delay(10);

}

if(incomingByte =='A")//jika data yg diterima karak ter
X

{

servol.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT

servo2.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT

servo3.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT

servo4.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT

delay(10);

}

if(incomingByte == '2")//jika data yg diterima kara K-
ter '2'

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180 DE-
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA JAT
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180 DE-
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms



servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servod.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

delay(10);
}

if(incomingByte =='B')//jika data yg diterima karak
IBI

{

servol.write(0); / SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo2.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo3.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo4.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ

delay(10);
}

JAT

DE-

JAT

DE-

JAT

ter

AT
AT
AT
AT



if(incomingByte == '3")//jika data yg diterima kara
ter '3’

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo4.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

delay(10);
}

DE-

JAT

DE-

JAT

DE-

JAT

DE-

JAT



if(incomingByte =='C")//jika data yg diterima karak ter

'C

{

servol.write(0); /I SERVOMELAKUKANPUTARANO DERAJAT
servo2.write(0); /I SERVOMELAKUKANPUTARANO DERAJAT
servo3.write(0); /I SERVOMELAKUKANPUTARANO DERAJAT
servo4.write(0); /I SERVOMELAKUKANPUTARANO DERAJAT
delay(10);

}

}

}

void loop()

{

int switchVall; // Menyeleksi salah satu kondisi da r

beberapa kondisi yang kita buat dalam program

int switchVal2; // Menyeleksi salah satu kondisi da r
beberapa kondisi yang kita buat dalam program

int switchVal3; // Menyeleksi salah satu kondisi da ri
beberapa kondisi yang kita buat dalam program

switchVall = digitalRead(switchPinl); // Membaca ni lai

dari switchPin1l

switchVal2 = digitalRead(switchPin2); // Membaca ni lai

dari switchPin2

switchVal3 = digitalRead(switchPin3); // Membaca ni lai

dari switchPin3



if (switchVall == HIGH) // Jika SwitchVall menyala,
Maka

{
if(digitalRead(3) == LOW) // Jika INFRA MERAH menya

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servod.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

}

else

DE-

JAT

JAT

JAT

JAT



{
servol.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ

servo2.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo3.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo4.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ

}

}

else

{

servol.write(0);
servo2.write(0);
servo3.write(0);
servo4.write(0);
digitalRead(2) == 0;
}

if (switchVal2 == HIGH) // Jika SwitchVall menyala,
Maka

{
if(digitalRead(3) == LOW) // Jika INFRA MERAH menya

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

AT
AT
AT
AT

JAT

DE-



delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servod.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

}

else

{

servol.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo2.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo3.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ
servo4.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ

}

}

else

{
servol.write(0);
servo2.write(0);

servo3.write(0);

JAT
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servo4.write(0);
digitalRead(2) == 0;
}

if (switchVal3 == HIGH) // Jika SwitchVall menyala,
Maka

{
if(digitalRead(3) == LOW) // Jika INFRA MERAH menya

{

servol.write(180); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servol.write(0); // SERVO1 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo2.write(180); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELAY 1000 ms
servo2.write(0); // SERVO2 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo3.write(180); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000): // MELAKUKAN DELZzAY 1000 ms
servo3.write(0); // SERVO3 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA
delay(500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms

servo4.write(180); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 180
RAJAT

delay(1000); // MELAKUKAN DELAY 1000 ms

DE-

JAT

DE-

JAT
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servod.write(0); // SERVO4 MELAKUKAN PUTARAN 0 DERA JAT
delay (500); // MELAKUKAN DELAY 500 ms
}

else

{

servol.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT
servo2.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT
servo3.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT
servo4.write(0); // SERVO MELAKUKAN PUTARAN 0 DERAJ AT

}

}

else

{

servol.write(0);
servo2.write(0);
servo3.write(0);
servo4.write(0);
digitalRead(3) == 0;
}



