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ABSTRAK

Banjir rob merupakan banjir yang diakibatkan ol@sgngnya air laut, hingga air
yang pasang tersebut menggenangi daratan. Biakemya rob tak terprediksi,
bisa terjadi kapan saja dan di saat penghuni seittdalgada di rumah yang dapat
mengakibatkan kerugian materil. Berdasarkan masaetebut kami terdorong
untuk membangun pengangkat barang otomatis yandungst untuk
mengangkat barang yang kemungkinan terkena baiir dan memberikan
notifikasi melalui aplikasi android. Metode yangyuainakan pada penelitian ini
menggunakan metode interview dan observasi yaagukbn studi langsunng di
kelurahan Tegalsari, Kecamatan Tegal Barat, Kotgallé’engangkat barang
otomatis ini menggunakaWemos DltauESP8266ebagai mikrokontroler yang
mengendalikan sensor ultrasonik dan @msing hidrolik untuk mengangkat
barang sertasolenoid door locksebagai pengunci hidrolik. Alat ini juga
dilengkapimonitoring dan notifikasi. Hasil dari pembuatan alat ini melafkan
warga yang terdampak banijir rob dalam proses egakaaang atau perabotan.

Kata Kunci: Rob, Wemos, Ultrasonik, Solenoid

viii



KATA PENGANTAR

Dengan memanjatkan puji syukur kehadirat Allah SWihan Yang Maha
Pengasih dan Maha Penyayang yang telah melimpadgada rahmat, hidayah
dan inayah-Nya hingga terselesaikannya laporan sTujehir dengan judul
“RANCANG BANGUN PENGANGKAT BARANG OTOMATIS
BERBASIS WEMOS D1”

Tugas Akhir merupakan satu kewajiban yang harusksinakan untuk
memenuhi salah satu syarat kelulusan dalam menadgrajat Ahli Madya
Komputer pada Program Studi Diploma Il Teknik Kangr Politeknik Harapan
Bersama Tegal. Selama melaksanakan penilitian éamu#tian tersusun dalam
laporan Tugas Akhir ini, banyak pihak yang telaerikan bantuan, dukungan
dan bimbingannya.

Pada kesempatan ini, tidak lupa diucapkan terimsihkgang sebesar-
besarnya kepada:

1. Bapak Nizar Suhendra, SE, MPP selaku Direktur &alik Harapan
Bersama Tegal.

2. Bapak Rais, S.Pd., M.Kom selaku Ketua Program Sidl Teknik
Komputer Politeknik Harapan Bersama Tegal.

Bapak Arif Rakhman, S.E., S.Pd, M.Kom selaku Dd8embimbing |.

4. Bapak Lukmanul Khakim, S.Kom., M.Tr.T. selaku Dogsgmbimbing II.
Semua pihak yang telah mendukung, membantu sertmdoakan
penyelesaian laporan Tugas Akhir ini.

Semoga laporan kerja praktek ini dapat memberikarbsngan untuk

pengembangan ilmu pengetahuan dan teknologi.



DAFTAR ISI

Halaman
HALAMAN JUDUL. ... oottt e e e eeeaes ..
HALAMAN PERNYATAAN KEASLIAN ... i
HALAMAN PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI........cc.......... iii
HALAMAN PERSETUJIUAN ... oottt e iv
HALAMAN PENGESAHAN......coti ettt e e e e ea e e seaaeeees Y,
HALAMAN MOTTO ..ttt e et e e e et s e s et s e s eaaaeees Vi
HALAMAN PERSEMBAHAN ..ot Vii
ABSTRAK ..ot e e s e ab e aenaa viii
KATA PENGANTAR oot e e e e e e s eab e e e eaaaeees iX
DY AN A = 1] [ X
DAFTAR GAMBAR ...t et e e e e e ens Lxi
DAFTAR TABEL ....ouiiii et aaaas Xiil
DAFTAR LAMPIRAN ..ottt e et e e eaa s Xiv
BAB | PENDAHULUAN .. .ottt e e e e e e e aaaa s 1
1.1 Latar Belakang.....cccooooiiiiiiiieiieeeeeeeeeeeer e 1
1.2 Rumusan Masalah ...........ccoooiiiiiiiciieee e 2
1.3 Batasan Masalah ..........cooooivviiiiieeeceeee e, 3
1.4 Tujuan dan Manfaat.............ceeeiiiieememmeeieee s 3
I O U |11 = o P UPSSSU 3
1.4.2 Manfaat.......coooouiiiiiiiiii e 3
1.5 Sistematika PenuliSan...........ccooooiveiiieeiiiiiiiieecee e, 4
BAB | TINJAUAN PUSTAKA . ..ottt e et e e e e eaans 6
2 A Y=Y oL I =T 1 - 11 TR 6
B I 1 [0 = 1SY= | o T =0 ] 9
2.2 1 HardWare.......cooooiiviiiiiiiee e 9
2.2.2 WeEMOS DL 9
2.2.3  Sensor URrasoniK.......ccoccuueeiiiiiiceeeme e 9
2.2.4 Solenoid Door LOCK.......ccccuvviiiiiiiiiiiieci s 10
2.2.5 ReIAY....iiiiiiiiicc e 10
2.2.6 AdAPLOr 12V ...coooiiiiiiiiieeeiii e e 11
2.2.7 GassSpringHiIdroliK........cccoooeeeeeiiiiiiieeeeeis 11
2.2.8 Kabel JUMPET ...t 12
2.2.9 FIOWChArt.....covviiiiii e 12
BAB [l METODOLOGI PENELITIAN.....ouuiiiiiiceeee e 15
3.1 Prosedur Penelitian ...........ccoeeivniiceemmeee e 15
3.1.1 RencanBlanning..........ccccceeeiiieiiiieiiiiicee e 15
3.1.2 ANALISIS coeviiiiiii e 15
3.1.3 Perancangan dan Desain.............commmmeeeeeeeeeenn... 16
3.1.4 IMPIEMENLASI......ccceeiieiiiiiiieeeeie e 16
3.2 Metode Pengumpulan Data ............... ccommmmmeeeevvreennnnnnnnnn. 16
I R O | o 1SY=T V7= 1 I 16
3.2.2  WAWANCAIA ...uevneireiiieneire et s s et e e esaeesseneens 17



3.2.3  StUdi LItEratur ..c.ee oo 17

3.3 Waktu dan Tempat Penelitian ...........ccccceeervvveeiiiiiinninnnnnn. 17
3.3.1 Waktu Penelitian..........ccoooeeeiiiieeeeceiiiiicie e 17
3.3.2 Perancangan Perangkat Keras..........cccccceeeeeeeennnn. 18
3.3.3 Tempat Penelitian ...........c.ooooi i e 19
BAB IV ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM.......cccocevvvviiiiinnnnnnn. 20
4.1 Analisis Permasalahan...........ccccoiiiiiiiiiiiiiiien 20
4.2 Analisis Kebutuhan SiStem...............ceeeeeeeeeeeeenniiiivnnnnnne. 21
4.2.1 Perangkat KeraBlardware ...........cccooeeveeeiiiiiinineninnns 21
4.2.2 Perangkat LunalSoftwargd .............ccceeeeeviieiiieeninnnnns 22
4.3 Perancangan SiSteM ..........ooviiiiiiiccereeeeeeeeeeiiiii s 22
4.3.1 Perancangan Blok Diagram ...........cccccccccvveevvvvnnnnns 22
4.3.2 Perancangdflowchart..........ccooooeeeeiiiiiiiiiiiiiiiiinnn 23
BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN ......ccttiiiiiiiiiiee e 25
5.1 Implementasi SISTEM .......ccoooiiiiie e 25
5.2 Hasil Akhir Rancangan Sistem...........coemeveeeeeeverrnnnnnnnnnns 28
5.3 Hasil Pengujian SiStem..........coooo it 29
BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN .....ouiiiiiiiiiiiiemiiiiiiieieeeeeeeeeee e 31
6.1 KeSIMPUIAN .......ueiiiiiiei e 31
6.2 SAIAN oo 32
DAFTAR PUSTAKA .ottt e e e e e e e e e e e e e e e e e 33
LAMPIRAN ..ottt bttt e e e e e e e e e e e e e e e e e mnnnes 35
Lampiran 1. Surat Kesediaan Membimbing Tugas Akhir
Pembimbing L.........ooviiiiiii e A
Lampiran 2. Surat Kesediaan Membimbing Tugas Akhir
Pembimbing Il .........iiiiiiiii e B
Lampiran 3. Surat Permohonan Observasi ....ccccccceceeeeeneeen..... C
Lampiran 4. Surat Balasan.................vceeeereeeeiiiiiiiiiinnee e eeeeeeee D
Lampiran 5. Dokumentasi Uji Coba Alat .......cooeiieiiiiiiiiiiiiinnnnn. E
Lampiran 6. Dokumentasi ObServasi..........ccceeeeeeeeeeeeeeeeeeeeiniinnnns F
Lampiran 7. SOUrCe COde .......cooeeiiiiiiiiee e G

Xi



DAFTAR GAMBAR

Halaman
Gambar 2.1WemO0S D1L........oooiiiiiiiiiiiie ettt 9
Gambar 2.2. Sensor URIasoniK .............eueeeeeiiiiiiiiiiiiiiieiieeeeeeeeeeesses Q.1
Gambar 2.3S01en0id DOOr LOCK.........uiiiiiiiiiieiiiiiieeeeeii 10
Gambar 2.4AREIAY...........cce e ——————— 11
Gambar 2.5. AdAPLOr 12V .......uuuuuuuiiiiiiime ettt 11
Gambar 2.6. GaSpringHIdroliK ..o 12
Gambar 2.7. Kabel Jumper ... 12.
Gambar 3.1. Alur Prosedur Penelitian ........cccccooeeiieiiiiiiie 15
Gambar 3.2. Rangkaian SIStEM ...........uuume et 18
Gambar 4.1. Diagram BIOK ..........cooiiiiiiiieeiiiee e 22.
Gambar 4.2. RangkaiddlowchartPengangkat Barang Otomatis ................. 24
Gambar 5.1. Kerangka Alat .............oooviieeeeemriiiiiiie e 26.
Gambar 5.2. Pemasangan GasingHidrolik ..., 26
Gambar 5.3. Pemasang@alenoid Door LOCK...........cccceeevvvivvveeeiiiiiiien, 27
Gambar 5.4. Pemasangan Sensor URrasonikK ........cccccoooeeiieeeeeeiiiieneeeeinn, 27
Gambar 5.5. Rangkaian Kontroler Pada Kotak Alat.................ccceeeeee. 28

Xii



DAFTAR TABEL

Halaman
Tabel 2.LFIOWChAIT.......ccciiiie e 13
Tabel 5.1. Alat dan Keterangan..............ccccceeerrriiiiiiinnnnee e eeeeeeeeeeiineens 8.2
Tabel 5.2. Pengujian Alat...........oooeiiiiicieei e 29
Tabel 5.3. PengujiaRelay. ... 30

Xiii



DAFTAR LAMPIRAN

Halaman

Lampiran 1. Surat Kesediaan Membimbing Tugas AReimbimbing | ... A-1
Lampiran 2. Surat Kesediaan Membimbing Tugas AReimbimbing I1...B-1

Lampiran 3. Surat Permohonan ODServasi.....ccccccevvvveiiiiiiiiieeeeeeeeeeee, C-1
Lampiran 4. Surat BalaSan ............cccoooieeeeeeeiiiiiiiiiiee e eeeeeeeeeeeeeesnasinnnns D-1
Lampiran 5. Dokumentasi Uji Coba Alat .......cceeueeiiiiiiiiiiiiiiiiieieeeiines E-1
Lampiran 6. Dokumentasi ODSErvasi..............uuuveeuuiiiiiiieeeeeeeeeseeeeeeannnnns F-1
Lampiran 7.S0Urce COOL..........uuuuuuuiiiiiie e G-1

Xiv



BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Banjir rob adalah banjir yang diakibatkan oleh pasga air laut,
hingga air yang pasang tersebut menggenangi daBaauir rob ini sering
melanda atau sering terjadi di daerah pesisir latau pantai yang
permukaannya lebih rendah daripada permukaan ait Bencana ini
berdampak pada kehidupanasyarakat yang tinggal di wilayah pesisir.
Tidak hanya berdampak pada kerusakan infrastruktursdasna wilayah,
namun juga mempengaruhi kondisi sosial dan ekonamasyarakat
setempat.

Untuk mengetahui jenis banjir yang terjadi biasardjghat dari
karakteristik banjir yang sedang terjadi. Semudsjdranjir mempunyai
suatu ciri khasnya sendiri- sendiri. Seperti halbgajir rob ini,pahwasuatu
banijir dikatakan sebagai banjir rob dari ciri- @tau karakteristik banijir itu
sendiri. Banjir rob sendiri mempunyai beberapa dkliusus atau
karakteristik khusus yang dimilikinya. Beberapaakaeristik atau ciri- ciri
banjir rob antara lain terjadi pada saat air laadasig pasang, warna air
tidak terlalu keruh, tidak melulu terjadi pada saatsim penghujan tiba, dan
biasanya terjadi pada daerah yang mempunyai wildg#dran lebih rendah

daripada wilayah lautan[1].



1.2

Beberapa penyebab yang secara langsung maupun ladgkung
dapat memperparah terjadinya rob antara lain : noean tanah akibat
groundwater pumping dan beban di atas muka tarextarbbahnya tinggi
permukaan air laut, tingginya sedimentasi dan saimgstem drainase yang
tidak tepat, curah hujan dan fenomena alam lain.

Kerugian yang diderita warga masyarakat yang tihgg&awasan
pesisir diantaranya penyakit kulit, kehilangan 8026 komponen rumabh,
genangan yang mepengaruhi kesehatan lingkungaa resdknya berbagai
sarana dan prasarana[2].

Pada penelitian ini bertujuan membuat alat pengandkarang
otomatis pada kondisi banjir rob menggunakd&femos D1 dengan
menggunakan sensor ultrasonik dan hidrolik sebagedia bantu
mengangkat barang pada saat penghuni sedang tidadk aumah dan akan
memberikan notifikasi apabila ketinggian air telbestambah agar penghuni

segera mengevakuasi barang-barang rumah agateidgidam banijir rob.

Rumusan Masalah

Berdasarkan permasalahan tersebut, maka diangkdtualse
permasalahan dalam penelitian ini yaitu bagaimanerantang dan
menerapkan alat yang dapat mengangkat barang asometa kondisi

banijir rob berbasi¥vemos D1.



1.3 Batasan Masalah
Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuanpdasglitian ini
terfokus sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalaagai berikut:
1. Alat dibuat dalam bentugrototype.
2. Menggunkakan Wemos D1 / mikrokontroler ESP8266.
3. Sensor Ultrasonik digunakan untuk mendeteksi j&etkhggian banjir
rob.
4. Untuk menurunkan hidrolik masih secara manual.
5. Berat benda yang dapat diangkat tergantung kekinadaolik.
6. Ukuran barang atau benda yang akan diangkat meam@suukuran

dari prototype

1.4 Tujuan dan Manfaat
1.4.1 Tujuan
Tujuan dari dibuatnya penelitian ini adalah mendkas
prototype alat pengangkat barang otomatis untuk menanggulang
kerugian materi pada saat terjadi banijir rob.
1.4.2 Manfaat
1. Bagi Mahasiswa
a. Mahasiswa dapat mengasah kemampuan dalam
menciptakan inovasi.
b. Mahasiswa dapat mengaplikasikan ilmu yang dapat

diperoleh dalam perkuliahan.



c. Mahasiswa dapat membantu menyelesaikan permasalahan
di masyarakat.

2. Bagi Kampus Politeknik Harapan Bersama Tegal

a. Menerapkan pengalaman yang telah diperoleh selama
perkuliahan.

b. Sebagai masukan untuk mengevaluasi sejauh mana
mahasiswa memahami materi apa yang didapat selama
perkuliahan.

c. Mendapat masukan yang berguna untuk menyempurnakan
kurikulum yang sesuai dengan kebutuhan tugas akhir.

3. Bagi Masyarakat
a. Memudahkan proses evakuasi barang.
b. Meminimalisir kerugian materil.

c. Memudahkan warga memonitoring kondisi banijir rob.

1.5 Sistematika Penulisan
Laporan Tugas Akhir ini terdiri dari enam bab, yangsing-masing
bab dengan perincian sebagai berikut :
BAB | PENDAHULUAN
Dalam bab ini dijelaskan tentang latar belakangnusan
masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, ntanfaa
penelitian, dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA



BAB Il

BAB IV

BAB V

BAB VI

Dalam bab ini dijelaskan tentang penelitian terkgstitu
berupa materi tentang penelitian yang serupa dengan
penelitian yang akan dilakukan dan membahas teori-t
tentang kajian yang akan diteliti.

METODOLOGI PENELITIAN

Dalam bab ini membahas tentang langkah-langkah atau
tahapan dengan bantuan beberapa metode, tekniktcaks)
yang digunakan seperti prosedur penelitian, metode
pengumpulan data, serta tempat dan waktu penelitian
ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM

Bab ini menguraikan analisis semua permasalahag s€a,
dimana masalah-masalah yang muncul akan diselesaika
melalui penelitian. Pada bab ini juga dilaporkacase detail
terkait rancang bangun alat pengering rebon merai@m
pemanas buatan.

HASIL DAN PEMBAHASAN

Bab ini berisi tentang uraian rinci hasil yang gidtékan dari
penelitian yang dilakukan.

KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini menguraikan kesimpulan laporan Tugas Alkdan

saran-saran untuk mengembangkan hasil penelitian in



BAB I

TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Teori Terkait

Peneliti pertama Wahyu Indianto dan Awang Harsad#eaksana
Yulianto dalam jurnal penelitianya yang berjudulef®ncangan Sistem
Prototipe Pendeteksi Banjir Peringatan Dini Mengdam Arduino Dan
PHP”. Pada penelitian ini sistem prototipe pendgtbknjir peringatan dini
menggunakan Arduino sebagai mikrokontroler yang geadalikan sensor
ultrasonik dan sensor pendeteksi air untuk mendetddanjir serta
ketinggiannya yang kemudian menghasilkan peringdtédam bentuk SMS
(Short Message Servicenelaui sistem PHPHypertext Preprocessoidan
SMS GatewayGammy tergantung dari kondisi sensor air dan ketinggian
air, sertawvebsiteyang menginformasikan ketinggian air dan keadaas®
pendeteksi air[3].

Peneliti kedua Muhammad Rusdi dan Febrin Aulia Bata dalam
jurnal penelitianya yang berjudul “Sistem Peringal2ini Banjir Air Laut
Menggunakan Sensor Ultrasonik Melalui Komunikasi S8SM Pada
penelitian ini sistem dirancang berbasis arduincnggenakan dua buah
sensor ultrasonik untuk mengukur Kketinggian airt.laBistem juga
dilengkapi dengaibuzzeryang berfungsi sebagai peringatan banjir rob dan
kemudian disampaikan melalui media komunikasi SNb&oft Message

Servicg. Dari hasil pembahasan diperoleh bahwa sistermgean dini



banjir air laut menggunakan dua buah sensor uhlrksmelalui media
komunikasi SMS $hort Message Servicdekerja dengan baik. Sensor
ultrasonik yang digunakan mampu mengukur keting@giewel) permukaan
air mulai dari 5 cm sampai dengan 60 cm. Persentiserata kesalahan
pengukuran untuk sensor ultrasonik pertama sebbd@5% dan untuk
sensor ultrasonik kedua sebesar 1,515%. Persendsseata kesalahan
pengukuran untuk kedua sensor sebesar 1,32%. Tiralaasi sistem
dalam mengukur ketinggian (level) permukaan aiesab98,68%]4].

Peneliti ketiga Sudarto, Eka Purwandari, dan Ald#&sra Andrea
dengan judul “Pengangkat Barang Pada Kondisi B&gibasis Raspberry
Pi Melalui Twitter SebagaiOutput Media Informasi”.Pada rangkaian
pengangkat barang ini menggunal&oil Moisture Sensoyang digunakan
untuk mendeteksi air di sekitar sensor. Raspbergk&n memproseasput
dan memberi 2 perintah kepada Twitter sebagaput informasi dan
kepadaMotor Servobekerja untuk menggerakan engsel meja sehingga mej
secara otomatis mengangkat[5].

Peneliti keempat llamsyah, Feizal Hazriel Maulam&a dRoy Denni
Simanjuntak dengan judulPtototype Pengontrolan Sistem Hidrolik Pada
Gudang Berbasis Arduiio Pada penelitian ini menggunakan sistem
hidrolik untuk mengamankan barang dan Motor DC gabgenggerak
sistem hidrolik agar dapat menaikkan barang. Kemuamsistem hidrolik
menggunakan mikrokontroler Arduino dimana sistendapat mengangkat

beban sekitar 1-2 kg[6].



Peneliti kelima Supriyade, Langgeng Listiyoko, AcdumFahrudin,
dan Arfika Aji Saputra yang berjudul “Sistem Permdtsi Ketinggian Air
Menggunakaninternet Of ThingsBerbasis Android Untuk Memberikan
Informasi Data Ketinggian Air Melalui Notifikasi Eal”. Pada penelitian
ini sistem pendeteksi ketinggian air dapat mendgam notifikasi email
yang dilakukan dengan menggunakdemos Dlsebagai mikrokontroler
dan sensor ultasonik sebagai pendeteksi ketingaragian aplikasi android
yang dibuat menggunakahlit App Inventor untuk menampilkan data
ketinggian air secaraealtime dengan aplikasi Blynk sebagai server
pengirim notifikasi email[7].

Peneliti keenam Wisnu Wendanto, Haryo Basuki darlia¥ito
Permadi dalam penelitianya yang berjudul “Aplikasndroid Solenoid
Door Lock Android Studi Kasus Indekos Putri Griya AltiyaDari hasil
perancangan dan implementasi Aplikasi Andr@dlenoid Door Lock
Pattern yang dibuat menggunakan alat ESP38|enoid Door Lockdan
Aplikasi Android Studio ini mampu membuka dan mamguyintu secara
otomatis dengan Aplikasi Android. Kunci dapat té@adengan konektivitas
bluetooth dengan jarak maksimal deteksi 0-10 médmpa terhalang

dinding|8].



2.2. Landasan Teori
2.2.1 Hardware
Hardware merupakan perangkat keras komputer, yang
menyediakan mekanisme fisik untuput dan keluaran data, untuk
memanipulasi dan memproses data, dan untuk mewysecara
elektronik berbagai komponamput, output dan penyimpanan[9].
2.2.2 WemosD1
Wemos Dladalahboard berbasis ESP8266 deng3gstem on
a Chip (SoC) mandiri dan tumpukan protokol TCP / IP tegnasi
yang dapat memberikan akses mikrokontroler ke gannwifi.
Wemos Dlyang dibekali prosesor 32bit memiliki kemampuan
pemrosesan dan penyimpanan yang KBaardini juga mendukung

hostingaplikasi dan jaringawifi[10].

Gambar 2.1Wemos D1

2.2.3 Sensor Ultrasonik
Sensor ultrasonik adalah sebuah sensor yang berfunguk
mengubah besaran fisis (bunyi) menjadi besararriklistian

sebaliknya. Cara kerja sensor ini didasarkan padasipdari
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pantulan suatu gelombang suara sehingga dapat aidipakuk
menafsirkan eksistensi (jarak) suatu benda demghodnsi tertentu.
Disebut sebagai sensor ultrasonik karena sensomamggunakan

gelombang ultrasonik (bunyi ultrasonik)[11].

Gambar 2.2. Sensor ultrasonik HC-SR04
2.2.4 Solenoid Door Lock
Solenoid door locltau kunciSolenoidmerupakan gabungan
dari sebuah kunci de®olenoidyang biasa digunakan dalam
elektrifikasi perangkat sebagai kunci otomatis ld@mya.
Solenoida adalah lilitan kawat menjadi sebuah baliksekeliling

permukaan silinder yang berpenampang lingkaran[12].

Gambar 2.3Solenoid door lock
2.2.5 Relay
Relayadalah rangkaian elektronika yang bisa mengendualika

pengoperasian sesuatu dari jarak jauh[13].
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Gambar 2.4Relay
2.2.6 Adaptor 12v
Adaptor adalah sebuah perangkat elektronik yanguer
untuk dapat mengubah tegangan arus AC (arus balidk-lbyang

tinggi menjadi DC (arus searah) yang rendah[14].

Gambar 2.5. Adaptor 12v
2.2.7 GasSpring Hidrolik
Gas spring hidrolik merupakan dalah jenis suspensi
hidropneumatik yang paling sederhana. Sistem ini terdiri dari
silinder suspensi kerja tunggal dan akumulatorin@r suspensi
dapat dirancang sebagai silinder kerja tunggal gimys, silinder
pendorong) atau sebagai silinder kerja ganda desigapiston dan

sisi batang silinder yang saling berhubungan[15].
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Gambar 2.6. GaSpringHidrolik
2.2.8 Kabel Jumper
Kabel jumper adalah kabel elektrik yang memilikin pi
konektor di setiap ujungnya dan memungkinkanmu kintu
menghubungkan dua komponen yang melibatkan Ardaampa

memerlukan solder[16].

Gambar 2.7. Kabel jumper
2.2.9 Flowchart
Flowchart adalah cara penulisan algoritma dengan
menggunakan notasi grafiszlowchart merupakan gambar atau
bagan yang memperlihatkan urutan atau langkah-&nglari suatu
program dan hubungan antar proses beserta pernggtaa

Gambaran ini dinyatakan dengan simbol. Dengan damiketiap
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simbol menggambarkan proses tertentu. Sedangkaraaptoses
digambarkan dengan garis penghubung.

Urutan proses dapat dikenalkan dengan cara: (1)
mengidentifikasi model keluaran beserta variabelnyé)
memprediksikan  kebutuhan  masukan beserta iderdifika
variabelnya, serta (3) menyusun proses transforrdasi model
masukan menjadi model keluaran. Beberapa hal ygveyhditikan
pada penyusunan proses transformasi adalah meaengkspresi
Matematika dan ketepatan menyusun urutan untuk epros
transformasi. Dengan menggunakidowchart akan memudahkan
untuk melakukan pengecekan bagian-bagian yangotdun dalam
analisis masalah[17].

Tabel 2.1 Flowchart Program

Simbol Keterangan
Terminator / Terminal

Merupakan simbol yang digunakan unfuk
menentukan state awal dan state akhir
suatuflowchart program.

Preparation / Persiapan

Merupakan simbol yang digunakan untuk
mengidentifikasi variabel-variabel yang
akan digunakan dalam program. Bjsa
berupa pemberian harga awal.

Input output / Masukan Kkeluaran
Mempresentasikamnput data atauOutput
data yangliproses atau informasi
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Simbol

Keterangan

Process/ Proses

Merupakan simbol yang digunakan unfuk

memberikan nilai tertentu, apakah bert
rumus, perhitungnyacounter atau hanye
pemberian nilai tertentu terhadap su
variabel.

Ipa
]
atu

Decision / simbol Keputusan
Digunakan untuk menentukan pilihan su
kondisi (ya atau tidak).

atu

Connector
Keluar ke atau masuk dari bagian I
flowchartkhususnya halaman yang samg
Keluar ke atau masuk dari bagian I
flowchart khususnya halaman vyar
berbeda.

1000

Arrow/ Arus

AN
.
AN
g

Merupakan simbol yang digunakan unfuk

menentukan aliran dari sebudlowchart
program.




BAB llI

METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Prosedur Penelitian

3.1.1

3.1.2

Gambar 3.1. Alur Prosedur Penelitian

RencanaPlanning

Rencana atauplanning merupakan langkah awal dalam
melakukan penelitian dengan mengumpulkan data damgamati
keadaan daerah yang sering terjadi banjir rob. &etya akan
dibuat sebuah produk alat pengangkat barang oterpatia kondisi
banjir rob menggunakan mikrokontrolé¥emos Dldengan sensor
ultrasonik sebaganput
Analisis

Analisa berisi langkah-langkah awal pengumpulana,dat
penyusunan pembuatan produk alat pengangkat bastorgatis
pada kondisi banijir rob berbas¢éemos D lserta penganalisaan data
serta mendatéhardware apa saja yang akan digunakan dalam

pembuatan alat ini. Data yang diperoleh peneliti glanal yang

15
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sudah ada.
3.1.3 Perancangan dan Desain
Perancangan alat merupakan tahap pengembangamhsetel
analisis dilakukan. Rancang bangun alat pengarigang otomatis
pada kondisi banjir rob berbasi®mos DImenggunakaflowchart
untuk alur kerja alat. Dalam perancangan ini akasmerlukan
beberapdardwareyang akan digunakan sepevtlemos Dlsensor
ultrasonik kabel jumper, hidrolik dasolenoid door lock
3.1.4 Implementasi
Hasil dari penelitian ini akan diuji cobakan secegal untuk
menilai seberapa baik produk alat pengangkat bastmgatis pada
kondisi banjir rob berbasi®Wemos Dlyang telah dibuat serta
memperbaiki bila ada kesalahan kesalahan yang yangdi.

Kemudian hasil dari uji coba tersebut akan diimmatasikan.

3.2 Metode Pengumpulan Data
3.2.1 Observasi
Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna untuk
mengumpulkan data yang diperlukan untuk pembuatadug.
Dalam hal ini observasi dilakukardi Kelurahan Tegalsari,
Kecamatan Tegal Barat, Kota Tegal. Meninjau sedargsung

lokasi yang sering terdampak banjir rob
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3.2.2 Wawancara
Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawancara
dengan warga sekitar kelurahan Tegalsari untuk apEatdan
berbagai informasi dan Analisa yang nantinya akgdi#tan acuan
dalam pembuatan produk. Dalam hal ini wawancarklkdikan di
Kelurahan Tegalsari, Kecamatan Tegal Barat, KogalléMeninjau
secara langsung lokasi yang akan di rancang ategapgkat barang
otomatis pada kondisi banjir rob berbagismos D1
3.2.3 Studi Literatur
Studi literatur adalah mencari referensi teori yametefan
dengan kasus atau permasalahan yang ditemukarreR&feersebut
berisikan tentang:
1. Rancang bangun pengangkat barang otomatis beM&sisos
D1.
2. Pengukuran ketinggian air menggunakan sensor oitilaglan
penerapannya di Arduino IDE.
Referensi ini dapat dicari dari buku, jurnal, atjdaporan

penelitian terkait.

3.3 Waktu dan Tempat Penelitian
3.3.1 Waktu Penelitian
Waktu yang digunakan digunakan peneliti untuk paaglini

dilaksanakan sejak bulan Januari 2021 dalam kuraktuvkurang



3.3.2
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lebih 4 (empat) bulan, 2 bulan pengumpulan data Zabulan
pengolahan data yang meliputi penyajian dalam lkettgas akhir
serta proses bimbingan berlangsung.
Perancangan Perangkat Keras

Perancangan perangkat keras merupakan rancangan ata
rangkaian dari alat yang digunakan untuk membanguatotipe
pengangkat barang otomatis pada kondisi banijir Palola sistem ini
menggunakan Wemos D1 sebagai kontroler utama serta
menggunakan sensor ultrasonik untuk mendeteksndgiin air.
Dalam rangkaian ini menggunakasolenoid door locksebagai

output untuk membuka dan mengunci gapring hidrolik yang

berfungsi sebagai mekanik untuk mengangkat meja.

L

fritzing

Gambar 3.2. Rangkaian Sistem
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3.3.3 Tempat Penelitian
Tempat pelaksanaan penelitian ini dilaksanakan alanJ
Bandeng RT 6 RW 10, Kelurahan Tegalsari, Kecamatagal

Barat, Kota Tegal, Provinsi Jawa Tengah.



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1 Analisis Permasalahan

Banijir rob terjadi karena permukaan air laut yagtgH tinggi daripada
bibir pantai atau daratan di pesisir pantai yanggakibatkan gelombang
pasang air laut akan naik ke daratan yang menggermsmgunan atau
rumah-rumah warga di sekitarnya.

Pada kasus yang peneliti jumpai dan berdasarkamtyram dari
narasumber yang peneliti wawancarai, bahwa timlaulbgnjir rob yang
tidak bisa diprediksi sangat mengganggu aktivitasekarian mereka.
Dampak Ekonomi yang timbul karena banijir rob adalesaknya rumah dan
kendaraan bermotor dan lain-lain. Banjir yang tkapan saja menerjang
membuat warga agar selalu waspada apalagi jikaanatgk sedang berada
dirumah atau bekerja. Hal ini sangat menyulitkamgassalah satunya saat
proses evakuasi sarana dan prasana atau properti.

Berdasarkan permasalahan tersebut maka dapat diasolbitu

penyelesaian masalah yaitu bagaimana membangupesigangkat barang

otomatis agar lebih efektif dan efisien.

20
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4.2 Analisis Kebutuhan Sistem
Analisis kebutuhan yang dilakukan untuk mengetd@hiutuhan apa
saja dalam penelitian yang berjalan. Analisa inpedukan untuk
menentukan keluararoijtpu) yang akan dihasilkan sistem, dari masukan
(input) yang diproses sistem.
Dalam merancang alat pengangkat barang otomatismsisiVemos
D1 tentunya membutuhkan beberapa perangkat yangitdedi perangkat
keras g§oftwarg, perangkat lunakh@rdware, diantaranya:
4.2.1 Perangkat Keras Hardware)
Hardware atau perangkat keras yang dibutuhkan dalam
pembuatan sistem ini adalah:
1. Wemos D1
2. Sensor Ultrasonik
3. Solenoid Door Lock
4. Relay
5. Adaptor 12v
6. GasSpringHidrolik
7. Kabel Jumper
8. Project Board

9. Laptop



4.2.2 Perangkat Lunak (Software)

Software atau perangkat

22

lunak yang digunakan dalam

pembuatan sistem ini adalah Arduino IDE untuk meablprogram

yang akan duploadke Wemos D1.

4.3 Perancangan Sistem

4.3.1 Perancangan Blok Diagram

Perancangan diagram blok untuk alat ini yang akan d

tampilkan rancangan diagram blok adalah suatu p&ay gambar

yang ringkas dari gabungan sebab dan akibat antasukan dan

keluaran dari suatu sistem. Perancangan diagraknupltuk alat ini

yang akan ditampilkan sebagai berikut :

Sensor
Ultrasonik
1

L,

Sensor
Ultrasonik
2

N

Wemos D1

Relay

Gambar 4.1. Diagram Blok

Solenoid
Door Lock

Tiap-tiap bagian dari blok diagram pada gambar dapat

dijelaskan sebagai berikut :



4.3.2
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1. Sensor ultrasonik 1 dan Sensor ultrasonik 2 beduagbagai
inputuntuk mengukur ketinggian air banijir rob.

2. Wemos Dlberfungsi sebagai kontroler untuk memproses input
dan output.

3. Relay berfungsi sebagai saklar elektrik yang bergunaukunt
menyambungkan atau memutuskan aliran listrik.

4. Solenoid door lockberfungsi untuk mengunci dan membuka
GasSpringHidrolik.

PerancanganFlowchart

Flowchart pada gambar 4.3 merupakan gambar atau bagan
yang memperlihatkan urutan atau langkah-langkah ctaa kerja
pengangkat barang otomatis pada kondisi banjirpmases beserta

pernyataannya.
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Inisializasi
Sensor Ultrasonik 1
Sensor Ultrazonik 2

Membaca
Sensor Ultrasonik 1
Sensor Ultrasonik 2

Letinggian
Sensor Ultrasonik 1
Sensor Ultrasonik 2
<=8 cm

Relay On

Solenoid Doorlock
A > Meja Terangkat

Gambar 4.2. RangkaidflowchartPengangkat Barang Otomatis



5.1

BAB V

HASIL DAN PEMBAHASAN

Implementasi Sistem
Implementasi sistem adalah prosedur-prosedur ydakuéan dalam
mencoba hasil konsep desain sistem yang telah cdingn sebelumnya.
Tahap ini bertujuan untuk membangun pengangkanastomatis berbasis
Wemos D1Setelah selesai dibangun, selanjutnya adalah langkacoba
yang mana akan ditampilkan hasil dari pengujiatesisecara keseluruhan.
Perangkat keras yang digunakan untuk membuat rgrzamgun alat
pengangkat barang otomatis :
1. Wemos D1
2. Sensor Ultrasonik
3. Solenoid Door Lock
4. Relay
5. Adaptor 12v
6. GasSpringHidrolik
7. Kabel Jumper
8. Project Board
Perakitan adalah suatu proses penyusunan dan panybeberapa
bagian komponen yang dibutuhkan agar menjadi sugat yang

mempunyai fungsi tertentu.

25
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Berikut ini adalah langkah-langkah perakitan ragesn bangun
prototipe pengangkat barang otomatis menggunakasoseultrasonik
berbasisVemos D1
1. Membuat kerangka pengangkat barang menggunakanyaegi kuat

dan kayu.

Gambar 5.1. Kerangka Alat
2. Memasang 4 batang gaspring hidrolik pada sisi bagian dalam

kerangka alat.

Gambar 5.2. Pemasangan GasingHidrolik
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3. Memasang 2 buabkolenoid door lockdirangka alat, dibagian bawah

sisi kanan dan kiri atap meja.

Gambar 5.3. Pemasang@alenoid Door Lock
4. Memasang 2 buah sensor ultrasonik dirangka alaagiiin rangka kayu

samping kanan dan Kiri.

Gambar 5.4. Pemasangan Sensor Ultrasonik
5. Memasang komponen kontroler pada kotak alat yamfyrgsi untuk

melindungi rangkaiabreadboardrelay, danwWemos D1
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Gambar 5.5. Rangkaian Kontroler Pada Kotak Alat

6. Menghubungkan setiap komponen pendukung yang alddada kotak

menggunakan jumper menuju ke pin kontroler patianos D1.

5.2 Hasil Akhir Rancangan Sistem

Dalam pembuatan suatu alat atau produk sebuah ngawtayang

menjadi acuan yang sangat diperlukan dalam prosembuomt rancang

bangun pengangkat barang otomatis berb&®sos DEebagai berikut :

Tabel 5.1 Alat dan Keterangan

No.

Alat

Keterangan

=

SoftwareArduino
IDE

Merupakan program yang digunakan un
memprogram board mikrokontroller dan
Sensor.

tuk

Arduino Uno

Microcontroller

Wemos DIESP8266

Modul Wifi

Sensor Ultrasonik

Sebagai pengambil data keangajr.

g Wi

Solenoid door lock

Untuk membuka dan mengunci hidrolik.

Relay

Sebagai saklar untuk mengendalikan

tengangan tinggi hanya deng
menggunakan tegangan rendabh.

an

GasSpringHidrolik

Sebagai mekanik untuk mengangkat atap

meja.
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No. Alat Keterangan
9. | Kabel Jumper Sebagai penghubung antar komponen.

5.3 Hasil Pengujian Sistem
Pengujian sistem bertujuan untuk melakukan pengec&ksesuaian
hasil akhir alat. Pengujian sistem dilakukan dengeslakukan percobaan
pada alat yang sudah dibuat dengan menguji efeltikinerja relay serta
solenoiddoorlockketika diberi beban yang sudah diatur beratnya.

Tabel 5.2 Pengujian Alat

Tabel Pengujian Alat
Berat Beban Uji (kg) Keterangan
1-13 Beban terlalu ringarsolenoid door lockidak
membuka karena tekanhaidrolik terlalu besar
Solenoid door lockterbuka hidrolik mampu
15,85
mengangkat.
Solenoid door lock terbuka namun hidrolik
17,43
kurang sempurna untuk mengangkat
Solenoid door lockerbuka tapi hidrolik tidak
19,15
mampu mengangkat.

Pada tabel 5.2 di dapatkan hasil bahwa kemampgo@mnoid door
lock pada pengangkat barang otomatis bergantung pads beban
diujikan. Solenoiddoor lookpada alat ini difungsikan sebagai pengunci atau
penahan hidrolikgas springyang berfungsi sebagai pendorong atap meja
agar terangkat.Alat ini mampu mengangkat secanmatie dengan beban
maksimal pada angka 15,85 kg jika kurang dan lelasih berat tersebut

maka alat tidak akan berfungsi.
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Tabel 5.3. PengujiaRelay

Pengujian Relay

No. | Jarak Sensor Jarak Sensor Status

Ultrasonik 1 Ultrasonik 2 Relay
1. 8 cm >8cm Off
2. >8cm 8 cm Off
3. <=8cm <=8cm On
4, 8cm <=8cm On
5. <=8cm 8cm On

Dari hasil pengujian pada tabel 5.3, didapatkanwdahuntuk
mengaktifkarrelay akan menyala apabila jarak sensor ultrasonik 12den
8 cm dan kemudiarolenoid door loclkaktif kemudian meja terangkat oleh
gasspring hidrolik, dan jika jarak sensor ultrasonik 1 darr2 8 cm maka

akanrelay mati.



BAB VI

KESIMPULAN DAN SARAN

6.1 Kesimpulan
Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukamn didapatkan
hasil pengujian yang telah dipaparkan pada bablisebga, maka dapat
diambil beberapa kesimpulan antara lain:

1. Didapatkan hasil jika sensor ultrasonik mendeteksi dengan
ketinggian tertentu, makaecara otomatisolenoid door lockakan
membuka yang kemudian pada atap meja akan teraalghahidrolik.
Sedangkan jika sensor tidakendeteksi adanya air dengan disekitar
sensor maka alat tidak akan berkerja.

2. Berat beban mempengaruhi kines@enoid door lockdan gasspring
hidrolik, apabila beban terlalu ringan makalenoid door lockiidak
bisa membuka karena tekanan hidrolik terlalu bekar jika beban
terlalu berat makaolenoiddoor lock dapat terbuka namun hidrolik
tidak mampu mengangkat ke atas.

3. Penggunaan pengangkat barang otomatis pada kohdigir rob
menggunakan sensor ultrasonik ini dapat mempermudaim
mengurangi tenaga yang dikeluarkan oleh para gemilinah dalam

proses evakuasi barang atau perabotan yang remkema banjir.
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6.2 Saran
Berdasarkan kesimpulan dari penelitian ini, makal@eberapa saran
yang peneliti rekomendasikan, antara lain :

1. Alat ini dapat dikembangkan dengan menambahkaansigbntrolup
ataudownotomatisagar lebih efisien.

2. Alat ini dapat dikembangkan dengan menambahkanoselagnya
sepertiwater levelsensor hujan sehingga dapat mendeteksi ketinggian
air lebih akurat.

3. Pengembangan lebih lanjut bisa menggunakan hidioglar aktuator.

4. Alat ini masih menggunakan sumber listrik secargs$ang dari PLN,
sehingga jika sumber listrik padam maka alat tidalpat menyala,
maka dari itu diperlukan pengembangan dengan meatarshmber
listrik cadangan.

5. Sebaiknya dilakukamaintenanceecara berkala.
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SURAT KESEDIAAN MEMBIMBING TA

Yang bertanda tangan di bawah ini :
Nama : Arif Rakhman, S.E., S.Pd., M.Kom
NIDN 10623118301
NIPY :05.016.291

Jabatan Struktural  : Koordinator Penjamin Mutu Program Studi Komputer
Jabatan Fungsional : Lektor
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Lampiran 2. Surat Kesediaan Membimbing Tugas AReimbimbing Il

SURAT KESEDIAAN MEMBIMBING TA
Yang bertanda tangan di bawah ini :
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NIDN : 0604059004
NIPY :08.017.343
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Lampiran 3. Surat Permohonan Observasi

Yayasan Pendidikan Harapan Bersama

PoliTekniK Harapan Bersama

Kampus I : JI. Mataram No.9 Tegal 52142 Telp. 0283-352000 Fax. 0283-353353
Kampus IT : JI. Dewi Sartika No.71 Tegal 52117 Telp. 0283-350567
Website : www poltektegal.ac.id ~ Email : sekretariat@poltektegal ac.id
—_————

No : 004.03/KMP.PHB/111/2021
Lampiran -
Hal : Permohonan Izin Observasi Tugas Akhir Kerja (TA)

Kepada Yth.

Ketua RT 06 Kelurahan Tegalsari

Jalan Bandeng, RT 06 RW 10, Kelurahan Tegalsari, Kec. Tegal Barat, Kota Tegal,
Jawa Tengah

Dengan Hormat,

Schubungan dengan tugas mata kuliah Tugas Akhir (TA) yang akan diselenggarakan di
semester VI (Genap) Program Studi D 11 Teknik Komputer Politeknik Harapan Bersama
Tegal, Maka dengan ini kami mengajukan izin observasi pengambilan data di Jalan Bandeng,
RT 06 RW 10 Kelurahan Tegalsari yang Bapak / Ibu pimpin, untuk kepentingan dalam
pembuatan produk Tugas Akhir, dengan Mahasiswa sebagai berikut:

No. NIM Nama No.HP
1 18041139 | FIRMAN ARDIANSYAH 083861713224
18041142 | SYUKRON KHAIS M A 088233833010
18041155 | RIAN AJI SAPUTRA 089680820034

Demkian surat permohonan ini kami sampaikan atas izin dan kerjasamanya kami sampaikan
terima kasih.
Tegal, 24 Mei 2021

Ka. Prodi D III Teknik Komputer
. Pgliteknik Harapan Bersama Tegal




Lampiran 4. Surat Balasan

SURAT PERSETUJUAN DAN TANGGAPAN OBSERVSI

Kepada Yth.
Prodi DIII Teknik Komputer

Politeknik Harapan Bersama Tegal

Dengan Hormat,

Sehubungan dengan tugas maia kuliah Tugas Akhir (TA) yang akan diselenggarakan di semester
VI (Genap) Program Studi D I1I Teknik Komputer Politeknik Harapan Bersama Tegal, Maka
dengan ini saya menyetujui izin observasi pengambilan data di Jalan Bandeng, RT 06 RW 10
Kelurahan Tegalsari yang Bapak / Ibu pimpin, untuk kepentingan dalam pembuatan produk
Tugas Akhir, dengan Mahasiswa sebagai berikut:

No. NIM Nama No.HP
1 18041139 | FIRMAN ARDIANSYAH 083861713224
2 18041142 | SYUKRON KHAIS M.A 088233833010
3 18041155 |RIAN AJI SAPUTRA 089680820034

Dan saya memberi tanggapan bahwa alat tersebut berjalan dengan baik dengan menampilkan
hasil yang sesuai dengan tujuan.

Demkian surat permohonan ini kami sampaikan atas izin dan kerjasamanya kami sampaikan
terima kasih.

Tegal, 30 Mei 2021

D-1



Lampiran 5. Dokumentasi Uji Coba Alat

@ingd2" st
ra v
- apada 59 .

o paasK
et

E-1
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Lampiran 7.Source Code

#i ncl ude <ESP8266W Fi . h>
#i ncl ude <NewPi ngESP8266. h>
#i ncl ude <CTBot . h>

/lultrasoni k satu

#define triggerPin_1 D3
#define echoPin_1 D2
#def i ne maxDi stance_1 200

//ultrasoni k dua

#define triggerPin_2 D4
#define echoPin_2 D5
#def i ne maxDi stance_2 200

I/ wi fi
#define ssid "realme 5i"
#def i ne pass "ul ar12345"

[/ door 1 ock
#def i ne sel enoid D6

//ultrasoni k sensor

NewPi ngESP8266 sonar 1(triggerPin_1, echoPin_1, nmaxDi stance_1);
NewPi ngESP8266 sonar 2(triggerPin_2, echoPin_2, nmaxDi stance_2);

/Ibot tel egram
CTBot mnyBot ;

String token_tel egram =
"1805249914: AAGhLBoxeve39YSVISnT 2Nf kn7Jj AhH_6D0"

/1id tel egram

const int id_sukron = 872553314,
const int id rian = 1899372409;
const int id firman = 885242043;

int jarakl, jarakz;

voi d setup() {
Seri al . begi n(115200) ;

pi nMode( sel enoi d, OUTPUT) ;
digital Wite(sel enoid, H GH

myBot . wi fi Connect (ssid, pass);
myBot . set Tel egr anifToken(t oken_t el egran ;
b

void loop() {

j arakl
j arak?2

sonar 1. ping_cm();
sonar 2. ping_cm();
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Serial.print("jarak 1 : "); Serial.println(jarakl);
Serial.print("jarak 2 : "); Serial.println(jarak?2);

String replyl = "Air sudah nencapai ketinggi an batas naksi num
barang sudah terangkat.";

String reply2 = "Air sudah nel ebi hi batas ketinggi an naksi num
harap waspada segera evakuasi barang."

String reply3 = "Jarak ketinggian air:\nSensor 1 : " +
String(jarakl) + " cmnSensor 2 : " + String(jarak2) + " cni;

if (jarakl <= 8 && jarak2 <= 8 && jarakl >= 6 && jarak2 >= 6) {
digital Wite(sel enoid, LOW;
myBot . sendMessage(i d_sukron, replyl);
myBot . sendMessage(id_rian, replyl);
myBot . sendMessage(id_firman, replyl);
} else if (jarakl <=5 && jarak2 <=5 && jarakl >= 2 && jarak2
>=2) {
digital Wite(sel enoid, LOW;
myBot . sendMessage(i d_sukron, reply2);
myBot . sendMessage(id_rian, reply2);
myBot . sendMessage(id_firman, reply2);
} else {
digital Wite(sel enoid, H GH
myBot . sendMessage(i d_sukron, reply3);
myBot . sendMessage(id_rian, reply3);
myBot . sendMessage(id_firman, reply3);

}
del ay(1000);
}

#i ncl ude <ESP8266W Fi . h>
#i ncl ude <Thi nger ESP8266. h>
#i ncl ude <NewPi ngESP8266. h>

[lTultrasoni k satu

#define triggerPin_1 D3
#defi ne echoPin_1 D2
#def i ne maxDi stance_1 200

[lultrasoni k dua

#define triggerPin_2 D4
#defi ne echoPin_2 D5
#def i ne maxDi stance_2 200

#def i ne USERNAME " CM'
#define DEVICE_|I D "esp8266"
#def i ne DEVI CE_CREDENTI AL " Z$0KK4d7HY@QJ'

#define SSID "real nme 5i"
#def i ne SSI D PASSWORD "ul ar 12345"

[/ door 1 ock
#def i ne sel enoid D6

//ultrasoni k sensor
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NewPi ngESP8266 sonar1(triggerPin_1, echoPin_1, naxDi stance_1);
NewPi ngESP8266 sonar 2(triggerPin_2, echoPin_2, naxDi stance_2);

Thi nger ESP8266 t hi ng( USERNAME, DEVI CE_| D, DEVI CE_CREDENTI AL) ;
int jarakl, jarakz;

voi d setup() {
Seri al . begi n(115200) ;

thing. add_wifi (SSID, SSI D PASSWORD);

thing["Utrasonic"] >> [](pson & out) {
out["sensor1"] = jarakl;
out["sensor2"] = jarak2

b
}

void loop() {
t hi ng. handl e() ;

j arakl
j arak2

sonar 1. ping_cm();
sonar 2. ping_cm();

Serial.print("jarak 1 : "); Serial.println(jarakl);
Serial.print("jarak 2 : "); Serial.println(jarak?2);



