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ABSTRAK 

 

Banjir rob merupakan banjir yang diakibatkan oleh pasangnya air laut, hingga air 
yang pasang tersebut menggenangi daratan. Biasanya banjir rob tak terprediksi, 
bisa terjadi kapan saja dan di saat penghuni sedang tidak ada di rumah yang dapat 
mengakibatkan kerugian materil. Berdasarkan masalah tersebut kami terdorong 
untuk membangun pengangkat barang otomatis yang berfungsi  untuk 
mengangkat barang yang kemungkinan terkena banir rob dan memberikan 
notifikasi melalui aplikasi android. Metode yang digunakan pada penelitian ini 
menggunakan metode interview dan observasi yang dilakukan studi langsunng di 
kelurahan Tegalsari, Kecamatan Tegal Barat, Kota Tegal. Pengangkat barang 
otomatis ini menggunakan Wemos D1 atau ESP8266 sebagai mikrokontroler yang 
mengendalikan sensor ultrasonik dan gas spring hidrolik untuk mengangkat 
barang serta solenoid door lock sebagai pengunci hidrolik. Alat ini juga 
dilengkapi monitoring dan notifikasi. Hasil dari pembuatan alat ini memudahkan 
warga yang terdampak banjir rob dalam proses evakuasi barang atau perabotan. 
 
Kata Kunci:  Rob, Wemos, Ultrasonik, Solenoid 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Banjir rob adalah banjir yang diakibatkan oleh pasangnya air laut, 

hingga air yang pasang tersebut menggenangi daratan. Banjir rob ini sering 

melanda atau sering terjadi di daerah pesisir laut atau pantai yang 

permukaannya lebih rendah daripada permukaan air laut. Bencana ini 

berdampak pada kehidupan masyarakat yang tinggal di wilayah pesisir. 

Tidak hanya berdampak pada kerusakan infrastruktur dan sarana wilayah, 

namun juga mempengaruhi kondisi sosial dan ekonomi masyarakat 

setempat. 

Untuk mengetahui jenis banjir yang terjadi biasanya dilihat dari 

karakteristik banjir yang sedang terjadi. Semua jenis banjir mempunyai 

suatu ciri khasnya sendiri- sendiri. Seperti halnya banjir rob ini, bahwa suatu 

banjir dikatakan sebagai banjir rob dari ciri- ciri atau karakteristik banjir itu 

sendiri. Banjir rob sendiri mempunyai beberapa ciri khusus atau 

karakteristik khusus yang dimilikinya. Beberapa karakteristik atau ciri- ciri 

banjir rob antara lain terjadi pada saat air laut sedang pasang, warna air 

tidak terlalu keruh, tidak melulu terjadi pada saat musim penghujan tiba, dan 

biasanya terjadi pada daerah yang mempunyai wilayah dataran lebih rendah 

daripada wilayah lautan[1]. 
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Beberapa penyebab yang secara langsung maupun tidak langsung 

dapat memperparah terjadinya rob antara lain : penurunan tanah akibat 

groundwater pumping dan beban di atas muka tanah, bertambahnya tinggi 

permukaan air laut, tingginya sedimentasi dan sampah, sistem drainase yang 

tidak tepat, curah hujan dan fenomena alam lain.  

Kerugian yang diderita warga masyarakat yang tinggal di kawasan 

pesisir diantaranya penyakit kulit, kehilangan 50-100 % komponen rumah, 

genangan yang mepengaruhi kesehatan lingkungan serta rusaknya berbagai 

sarana dan prasarana[2]. 

Pada penelitian ini bertujuan membuat alat pengangkat barang 

otomatis pada kondisi banjir rob menggunakan Wemos D1 dengan 

menggunakan sensor ultrasonik dan hidrolik sebagai media bantu 

mengangkat barang pada saat penghuni sedang tidak ada di rumah dan akan 

memberikan notifikasi apabila ketinggian air terus bertambah agar penghuni 

segera mengevakuasi barang-barang rumah agar tidak terendam banjir rob. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan permasalahan tersebut, maka diangkat sebuah 

permasalahan dalam penelitian ini yaitu bagaimana merancang dan 

menerapkan alat yang dapat mengangkat barang otomatis pada kondisi 

banjir rob berbasis Wemos D1. 
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1.3 Batasan Masalah 

Batasan masalah dibuat agar maksud dan tujuan dari penelitian ini 

terfokus sesuai dengan tujuan dan fungsinya adalah sebagai berikut: 

1. Alat dibuat dalam bentuk prototype. 

2. Menggunkakan Wemos D1 / mikrokontroler ESP8266. 

3. Sensor Ultrasonik digunakan untuk mendeteksi jarak ketinggian banjir 

rob. 

4. Untuk menurunkan hidrolik masih secara manual. 

5. Berat benda yang dapat diangkat tergantung kekuatan hidrolik. 

6. Ukuran barang atau benda yang akan diangkat menyesuaikan ukuran 

dari prototype. 

 

1.4 Tujuan dan Manfaat 

1.4.1 Tujuan 

Tujuan dari dibuatnya penelitian ini adalah menghasilkan 

prototype alat pengangkat barang otomatis untuk menanggulangi 

kerugian materi pada saat terjadi banjir 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. 
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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 banjir rob.  

 

1.5 Sistematika Penulisan 

Laporan Tugas Akhir ini terdiri dari enam bab, yang masing-masing 

bab dengan perincian sebagai berikut : 

BAB I PENDAHULUAN 

Dalam bab ini dijelaskan tentang latar belakang, rumusan 

masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, manfaat 

penelitian, dan sistematika penulisan. 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
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Dalam bab ini dijelaskan tentang penelitian terkait yaitu 

berupa materi tentang penelitian yang serupa dengan 

penelitian yang akan dilakukan dan membahas teori-teori 

tentang kajian yang akan diteliti. 

BAB III METODOLOGI PENELITIAN 

Dalam bab ini membahas tentang langkah-langkah atau 

tahapan dengan bantuan beberapa metode, teknik, alat (tools) 

yang digunakan seperti prosedur penelitian, metode 

pengumpulan data, serta tempat dan waktu penelitian. 

BAB IV ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 

Bab ini menguraikan analisis semua permasalahan yang ada, 

dimana masalah-masalah yang muncul akan diselesaikan 

melalui penelitian. Pada bab ini juga dilaporkan secara detail 

terkait rancang bangun alat pengering rebon menggunakan 

pemanas buatan. 

BAB V HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bab ini berisi tentang uraian rinci hasil yang didapatkan dari 

penelitian yang dilakukan. 

BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN 

Bab ini menguraikan kesimpulan laporan Tugas Akhir dan 

saran-saran untuk mengembangkan hasil penelitian ini. 
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BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

 

2.1 Teori Terkait 

Peneliti pertama Wahyu Indianto dan Awang Harsa Kridalaksana 

Yulianto dalam jurnal penelitianya yang berjudul “Perancangan Sistem 

Prototipe Pendeteksi Banjir Peringatan Dini Menggunakan Arduino Dan 

PHP”. Pada penelitian ini sistem prototipe pendeteksi banjir peringatan dini 

menggunakan Arduino sebagai mikrokontroler yang mengendalikan sensor 

ultrasonik dan sensor pendeteksi air untuk mendeteksi banjir serta 

ketinggiannya yang kemudian menghasilkan peringatan dalam bentuk SMS 

(Short Message Service) melaui sistem PHP (Hypertext Preprocessor) dan 

SMS Gateway (Gammu) tergantung dari kondisi sensor air dan ketinggian 

air, serta website yang menginformasikan ketinggian air dan keadaan sensor 

pendeteksi air[3]. 

Peneliti kedua Muhammad Rusdi dan Febrin Aulia Batubara dalam 

jurnal penelitianya yang berjudul “Sistem Peringatan Dini Banjir Air Laut 

Menggunakan Sensor Ultrasonik Melalui Komunikasi SMS”. Pada 

penelitian ini sistem dirancang berbasis arduino menggunakan dua buah 

sensor ultrasonik untuk mengukur ketinggian air laut. Sistem juga 

dilengkapi dengan buzzer yang berfungsi sebagai peringatan banjir rob dan 

kemudian disampaikan melalui media komunikasi SMS (Short Message 

Service). Dari hasil pembahasan diperoleh bahwa sistem peringatan dini 
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banjir air laut menggunakan dua buah sensor ultrasonik melalui media 

komunikasi SMS (Short Message Service) bekerja dengan baik. Sensor 

ultrasonik yang digunakan mampu mengukur ketinggian (level) permukaan 

air mulai dari 5 cm sampai dengan 60 cm. Persentase rata-rata kesalahan 

pengukuran untuk sensor ultrasonik pertama sebesar 1,125% dan untuk 

sensor ultrasonik kedua sebesar 1,515%. Persentase rata-rata kesalahan 

pengukuran untuk kedua sensor sebesar 1,32%. Tingkat akurasi sistem 

dalam mengukur ketinggian (level) permukaan air sebesar 98,68%[4]. 

Peneliti ketiga Sudarto, Eka Purwandari, dan Aldien Sora Andrea  

dengan judul “Pengangkat Barang Pada Kondisi Banjir Berbasis Raspberry 

Pi Melalui Twitter Sebagai Output Media Informasi”.Pada rangkaian 

pengangkat barang ini menggunakan Soil Moisture Sensor yang digunakan 

untuk mendeteksi air di sekitar sensor. Raspberry Pi akan memproses input 

dan memberi 2 perintah kepada Twitter sebagai output informasi dan 

kepada Motor Servo bekerja untuk menggerakan engsel meja sehingga meja 

secara otomatis mengangkat[5]. 

Peneliti keempat Ilamsyah, Feizal Hazriel Maulana dan Roy Denni 

Simanjuntak dengan judul “Prototype Pengontrolan Sistem Hidrolik Pada 

Gudang Berbasis Arduino” . Pada penelitian ini menggunakan sistem 

hidrolik untuk mengamankan barang dan Motor DC sebagai penggerak 

sistem hidrolik agar dapat menaikkan barang. Kemampuan sistem hidrolik 

menggunakan mikrokontroler Arduino dimana sistem ini dapat mengangkat 

beban sekitar 1-2 kg[6]. 
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Peneliti kelima Supriyade, Langgeng Listiyoko, Achmad Fahrudin, 

dan Arfika Aji Saputra yang berjudul “Sistem Pendeteksi Ketinggian Air 

Menggunakan Internet Of Things Berbasis Android Untuk Memberikan 

Informasi Data Ketinggian Air Melalui Notifikasi Email”. Pada penelitian 

ini sistem pendeteksi ketinggian air dapat mengirimkan notifikasi email 

yang dilakukan dengan menggunakan Wemos D1 sebagai mikrokontroler 

dan sensor ultasonik sebagai pendeteksi ketinggian air dan aplikasi android 

yang dibuat menggunakan Mit App Inventor untuk menampilkan data 

ketinggian air secara realtime dengan aplikasi Blynk sebagai server 

pengirim notifikasi email[7]. 

Peneliti keenam Wisnu Wendanto, Haryo Basuki dan Yulianto 

Permadi dalam penelitianya yang berjudul “Aplikasi Android Solenoid 

Door Lock Android Studi Kasus Indekos Putri Griya Aluya” . Dari hasil 

perancangan dan implementasi Aplikasi Android Solenoid Door Lock 

Pattern yang dibuat menggunakan alat ESP32, Solenoid Door Lock, dan 

Aplikasi Android Studio ini mampu membuka dan mengunci pintu secara 

otomatis dengan Aplikasi Android. Kunci dapat terbuka dengan konektivitas 

bluetooth dengan jarak maksimal deteksi 0-10 meter tanpa terhalang 

dinding[8]. 
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2.2. Landasan Teori 

2.2.1 Hardware 

Hardware merupakan perangkat keras komputer, yang 

menyediakan mekanisme fisik untuk input dan keluaran data, untuk 

memanipulasi dan memproses data, dan untuk mengontrol secara 

elektronik berbagai komponen input, output, dan penyimpanan[9]. 

2.2.2 Wemos D1 

Wemos D1 adalah board berbasis ESP8266 dengan System on 

a Chip (SoC) mandiri dan tumpukan protokol TCP / IP terintegrasi 

yang dapat memberikan akses mikrokontroler ke jaringan wifi. 

Wemos D1 yang dibekali prosesor 32bit memiliki kemampuan 

pemrosesan dan penyimpanan yang kuat. Board ini juga mendukung 

hosting aplikasi dan jaringan wifi[10]. 

 

 

 

 

 

Gambar 2.1. Wemos D1 

2.2.3 Sensor Ultrasonik 

Sensor ultrasonik adalah sebuah sensor yang berfungsi untuk 

mengubah besaran fisis (bunyi) menjadi besaran listrik dan 

sebaliknya. Cara kerja sensor ini didasarkan pada prinsipdari 
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pantulan suatu gelombang suara sehingga dapat dipakai untuk 

menafsirkan eksistensi (jarak) suatu benda dengan frekuensi tertentu. 

Disebut sebagai sensor ultrasonik karena sensor ini menggunakan 

gelombang ultrasonik (bunyi ultrasonik)[11]. 

 

Gambar 2.2. Sensor ultrasonik HC-SR04 

2.2.4 Solenoid Door Lock  

Solenoid door lock atau kunci Solenoid merupakan gabungan 

dari sebuah kunci dan Solenoid yang biasa digunakan dalam 

elektrifikasi perangkat sebagai kunci otomatis dan lainnya. 

Solenoida adalah lilitan kawat menjadi sebuah heliks di sekeliling 

permukaan silinder yang berpenampang lingkaran[12]. 

 

Gambar 2.3. Solenoid door lock 

2.2.5 Relay 

Relay adalah rangkaian elektronika yang bisa mengendalikan 

pengoperasian sesuatu dari jarak jauh[13]. 
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Gambar 2.4. Relay 

2.2.6 Adaptor 12v 

Adaptor adalah sebuah perangkat elektronik yang berguna 

untuk dapat mengubah tegangan arus AC (arus bolak-balik) yang 

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

 

Gambar 2.5. Adaptor 12v 

2.2.7 Gas Spring Hidrolik 

Gas spring hidrolik merupakan dalah jenis suspensi 

hidropneumatik yang paling sederhana. Sistem ini terdiri dari 

silinder suspensi kerja tunggal dan akumulator. Silinder suspensi 

dapat dirancang sebagai silinder kerja tunggal (misalnya, silinder 

pendorong) atau sebagai silinder kerja ganda dengan sisi piston dan 

sisi batang silinder yang saling berhubungan[15]. 
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Gambar 2.6. Gas Spring Hidrolik 

2.2.8 Kabel Jumper 

Kabel jumper adalah kabel elektrik yang memiliki pin 

konektor di setiap ujungnya dan memungkinkanmu untuk 

menghubungkan dua komponen yang melibatkan Arduino tanpa 

memerlukan solder[16]. 

 

Gambar 2.7. Kabel jumper 

2.2.9  Flowchart 

Flowchart adalah cara penulisan algoritma dengan 

menggunakan notasi grafis. Flowchart merupakan gambar atau 

bagan yang memperlihatkan urutan atau langkah-langkah dari suatu 

program dan hubungan antar proses beserta pernyataannya. 

Gambaran ini dinyatakan dengan simbol. Dengan demikian setiap 
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simbol menggambarkan proses tertentu. Sedangkan antara proses 

digambarkan dengan garis penghubung. 

Urutan proses dapat dikenalkan dengan cara: (1) 

mengidentifikasi model keluaran beserta variabelnya, (2) 

memprediksikan kebutuhan masukan beserta identifikasi 

variabelnya, serta (3) menyusun proses transformasi dari model 

masukan menjadi model keluaran. Beberapa hal yang diperhatikan 

pada penyusunan proses transformasi adalah menentukan ekspresi 

Matematika dan ketepatan menyusun urutan untuk proses 

transformasi.  Dengan menggunakan flowchart akan memudahkan 

untuk melakukan pengecekan bagian-bagian yang terlupakan dalam 

analisis masalah[17]. 

Tabel 2.1. Flowchart Program 

Simbol Keterangan 

 

Terminator / Terminal 
Merupakan simbol yang digunakan untuk 
menentukan state awal dan state akhir 
suatu flowchart program. 

 

Preparation / Persiapan 
Merupakan simbol yang digunakan untuk 
mengidentifikasi variabel-variabel yang 
akan digunakan dalam program. Bisa 
berupa pemberian harga awal. 

 

Input output / Masukan keluaran 
Mempresentasikan Input data atau Output 
data yang diproses atau informasi 
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Simbol Keterangan 

 

Process / Proses 
Merupakan simbol yang digunakan untuk 
memberikan nilai tertentu, apakah berupa 
rumus, perhitungnya counter atau hanya 
pemberian nilai tertentu terhadap suatu 
variabel. 

 

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

 

Connector  
Keluar ke atau masuk dari bagian lain 
flowchart khususnya halaman yang sama. 
Keluar ke atau masuk dari bagian lain 
flowchart khususnya halaman yang 
berbeda. 

Arrow / Arus 
Merupakan simbol yang digunakan untuk 
menentukan aliran dari sebuah flowchart 
program.  
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BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

 

3.1 Prosedur Penelitian 

  

Gambar 3.1. Alur Prosedur Penelitian 

3.1.1 Rencana/Planning 

Rencana atau planning merupakan langkah awal dalam 

melakukan penelitian dengan mengumpulkan data dan mengamati 

keadaan daerah yang sering terjadi banjir rob. Rencananya akan 

dibuat sebuah produk alat pengangkat barang otomatis pada kondisi 

banjir rob menggunakan mikrokontroler Wemos D1 dengan sensor 

ultrasonik sebagai input.  

3.1.2 Analisis 

Analisa berisi langkah-langkah awal pengumpulan data, 

penyusunan pembuatan produk alat pengangkat barang otomatis 

pada kondisi banjir rob berbasis Wemos D1, serta penganalisaan data 

serta mendata hardware apa saja yang akan digunakan dalam 

pembuatan alat ini. Data yang diperoleh peneliti dari jurnal yang 

Rencana 

Analisis 

Rancangan 
dan desain 

Implementasi 
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sudah ada. 

3.1.3 Perancangan dan Desain 

Perancangan alat merupakan tahap pengembangan setelah 

analisis dilakukan. Rancang bangun alat pengangkat barang otomatis 

pada kondisi banjir rob berbasis wemos D1 menggunakan flowchart 

untuk alur kerja alat. Dalam perancangan ini akan memerlukan 

beberapa hardware yang akan digunakan seperti Wemos D1, sensor 

ultrasonik, kabel jumper, hidrolik dan solenoid door lock. 

3.1.4 Implementasi 

Hasil dari penelitian ini akan diuji cobakan secara real untuk 

menilai seberapa baik produk alat pengangkat barang otomatis pada 

kondisi banjir rob berbasis Wemos D1 yang telah dibuat serta 

memperbaiki bila ada kesalahan kesalahan yang yang terjadi. 

Kemudian hasil dari uji coba tersebut akan diimplementasikan. 

 

3.2 Metode Pengumpulan Data 

3.2.1 Observasi 

Dilakukan pengamatan pada objek terkait guna untuk 

mengumpulkan data yang diperlukan untuk pembuatan produk. 

Dalam hal ini observasi dilakukan di Kelurahan Tegalsari, 

Kecamatan Tegal Barat, Kota Tegal. Meninjau secara langsung 

lokasi yang sering terdampak banjir rob. 

 



17 

 

 

 

3.2.2 Wawancara 

Teknik pengumpulan data adalah melakukan wawancara 

dengan warga sekitar kelurahan Tegalsari untuk mendapatkan 

berbagai informasi dan Analisa yang nantinya akan dijadikan acuan 

dalam pembuatan produk. Dalam hal ini wawancara di lakukan di 

Kelurahan Tegalsari, Kecamatan Tegal Barat, Kota Tegal. Meninjau 

secara langsung lokasi yang akan di rancang alat pengangkat barang 

otomatis pada kondisi banjir rob berbasis Wemos D1. 

3.2.3 Studi Literatur 

Studi literatur adalah mencari referensi teori yang relefan 

dengan kasus atau permasalahan yang ditemukan. Referensi tersebut 

berisikan tentang: 

1. Rancang bangun pengangkat barang otomatis berbasis Wemos 

D1. 

2. Pengukuran ketinggian air menggunakan sensor ultrasonik dan 

penerapannya di Arduino IDE. 

Referensi ini dapat dicari dari buku, jurnal, artikel, laporan 

penelitian terkait. 

 

3.3 Waktu dan Tempat Penelitian 

3.3.1 Waktu Penelitian 

Waktu yang digunakan digunakan peneliti untuk penelitian ini 

dilaksanakan sejak bulan Januari 2021 dalam kurun waktu kurang 
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lebih 4 (empat) bulan, 2 bulan pengumpulan data dan 2 bulan 

pengolahan data yang meliputi penyajian dalam bentuk tugas akhir 

serta proses bimbingan berlangsung. 

3.3.2 Perancangan Perangkat Keras 

Perancangan perangkat keras merupakan rancangan atau 

rangkaian dari alat yang digunakan untuk  membangun prototipe 

pengangkat barang otomatis pada kondisi banjir rob. Pada sistem ini 

menggunakan Wemos D1 sebagai kontroler utama serta 

menggunakan sensor ultrasonik untuk mendeteksi ketinggian air. 

Dalam rangkaian ini menggunakan solenoid door lock sebagai 

output untuk membuka dan mengunci gas spring hidrolik yang 

berfungsi sebagai mekanik untuk mengangkat meja. 

 

Gambar 3.2. Rangkaian Sistem 
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3.3.3 Tempat Penelitian 

Tempat pelaksanaan penelitian ini dilaksanakan di Jalan 

Bandeng RT 6 RW 10, Kelurahan Tegalsari, Kecamatan Tegal 

Barat, Kota Tegal, Provinsi Jawa Tengah. 
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BAB IV 

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM 

 

4.1 Analisis Permasalahan 

Banjir rob terjadi karena permukaan air laut yang lebih tinggi daripada 

bibir pantai atau daratan di pesisir pantai yang mengakibatkan gelombang 

pasang air laut akan naik ke daratan yang menggenangi bangunan atau 

rumah-rumah warga di sekitarnya. 

Pada kasus yang peneliti jumpai dan berdasarkan penuturan dari 

narasumber yang peneliti wawancarai, bahwa timbulnya banjir rob yang 

tidak bisa diprediksi sangat mengganggu aktivitas keseharian mereka. 

Dampak Ekonomi yang timbul karena banjir rob adalah rusaknya rumah dan 

kendaraan bermotor dan lain-lain. Banjir yang bisa kapan saja menerjang 

membuat warga agar selalu waspada apalagi jika warga tidak sedang berada 

dirumah atau bekerja. Hal ini sangat menyulitkan warga salah satunya saat 

proses evakuasi sarana dan prasana atau properti.  

Berdasarkan permasalahan tersebut maka dapat diambil suatu 

penyelesaian masalah yaitu bagaimana membangun alat pengangkat barang 

otomatis agar lebih efektif dan efisien. 
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4.2 Analisis Kebutuhan Sistem 

Analisis kebutuhan yang dilakukan untuk mengetahui kebutuhan apa 

saja dalam penelitian yang berjalan. Analisa ini diperlukan untuk 

menentukan keluaran (output) yang akan dihasilkan sistem, dari masukan 

(input) yang diproses sistem. 

Dalam merancang alat pengangkat barang otomatis berbasis Wemos 

D1 tentunya membutuhkan beberapa perangkat yang terdiri dari perangkat 

keras (software), perangkat lunak (hardware), 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. Gas Spring Hidrolik 

7. Kabel Jumper 

8. Project Board 

9. Laptop 
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4.2.2 Perangkat Lunak (Software) 

Software atau perangkat lunak yang digunakan dalam 

pembuatan sistem ini adalah Arduino IDE untuk membuat program 

yang akan di upload ke Wemos D1. 

 

4.3 Perancangan Sistem 

4.3.1 Perancangan Blok Diagram 

Perancangan diagram blok untuk alat ini yang akan di 

tampilkan rancangan diagram blok adalah suatu pernyataan gambar 

yang ringkas dari gabungan sebab dan akibat antara masukan dan 

keluaran dari suatu sistem. Perancangan diagram blok untuk alat ini 

yang akan ditampilkan sebagai berikut : 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.1. Diagram Blok  

Tiap-tiap bagian dari blok diagram pada gambar 4.1 dapat 

dijelaskan sebagai berikut : 

Sensor 
Ultrasonik 

1 

Solenoid 
Door Lock 

 

Wemos D1 Relay 

Sensor 
Ultrasonik 

2 
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1. Sensor ultrasonik 1 dan Sensor ultrasonik 2 berfungsi sebagai 

input untuk mengukur ketinggian air  banjir rob. 

2. Wemos D1 berfungsi sebagai kontroler untuk memproses input 

dan output. 

3. Relay berfungsi sebagai saklar elektrik yang berguna untuk 

menyambungkan atau memutuskan aliran listrik. 

4. Solenoid door lock berfungsi untuk mengunci dan membuka 

Gas Spring Hidrolik. 

4.3.2 Perancangan Flowchart 

Flowchart pada gambar 4.3 merupakan gambar atau bagan 

yang memperlihatkan urutan atau langkah-langkah dari cara kerja 

pengangkat barang otomatis pada kondisi banjir rob proses beserta 

pernyataannya. 
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Gambar 4.2. Rangkaian Flowchart Pengangkat Barang Otomatis 
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BAB V 

HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

5.1 Implementasi Sistem 

Implementasi sistem adalah prosedur-prosedur yang dilakukan dalam 

mencoba hasil konsep desain sistem yang telah dirancang sebelumnya. 

Tahap ini bertujuan untuk membangun pengangkat barang otomatis berbasis 

Wemos D1. Setelah selesai dibangun, selanjutnya adalah langkah uji coba 

yang mana akan ditampilkan hasil dari pengujian sistem secara keseluruhan. 

Perangkat keras yang digunakan untuk membuat rancang bangun alat 

pengangkat barang otomatis : 

1. Wemos D1 

2. Sensor Ultrasonik 

3. Solenoid Door Lock 

4. Relay 

5. Adaptor 12v 

6. Gas Spring Hidrolik 

7. Kabel Jumper 

8. Project Board 

Perakitan adalah suatu proses penyusunan dan penyatuan beberapa 

bagian komponen yang dibutuhkan agar menjadi suatu alat yang 

mempunyai fungsi tertentu. 
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Berikut ini adalah langkah-langkah perakitan rancangan bangun 

prototipe pengangkat barang otomatis menggunakan sensor ultrasonik 

berbasis Wemos D1 : 

1. Membuat kerangka pengangkat barang menggunakan besi yang kuat 

dan kayu. 

 

Gambar 5.1. Kerangka Alat 

2. Memasang 4 batang gas spring hidrolik pada sisi bagian dalam 

kerangka alat. 

 

Gambar 5.2.  Pemasangan Gas Spring Hidrolik 



27 

 

 

 

3. Memasang 2 buah solenoid door lock dirangka alat, dibagian bawah  

sisi kanan dan kiri atap meja. 

 

Gambar 5.3. Pemasangan Solenoid Door Lock 

4. Memasang 2 buah sensor ultrasonik dirangka alat, dibagian rangka kayu 

samping kanan dan kiri. 

 

Gambar 5.4. Pemasangan Sensor Ultrasonik 

5. Memasang komponen kontroler pada kotak alat yang berfungsi untuk 

melindungi rangkaian breadboard, relay, dan Wemos D1. 
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Gambar 5.5. Rangkaian Kontroler Pada Kotak Alat 

6. Menghubungkan setiap komponen pendukung yang ada didalam kotak 

menggunakan jumper menuju ke pin kontroler pada Wemos D1. 

 

5.2 Hasil Akhir Rancangan Sistem 

Dalam pembuatan suatu alat atau produk sebuah rancangan yang 

menjadi acuan yang sangat diperlukan dalam proses membuat rancang 

bangun pengangkat barang otomatis berbasis Wemos D1 sebagai berikut : 

Tabel 5.1 Alat dan Keterangan 

No. Alat Keterangan 

1. 
Software Arduino 
IDE 

Merupakan program yang digunakan untuk 
memprogram board mikrokontroller dan 
Sensor. 

2. Arduino Uno Microcontroller 
3. Wemos D1/ESP8266 Modul Wifi 
4. Sensor Ultrasonik Sebagai pengambil data ketinggian air. 
5. Solenoid door lock Untuk membuka dan mengunci hidrolik. 

6. Relay 
Sebagai saklar untuk mengendalikan 
tengangan tinggi hanya dengan 
menggunakan tegangan rendah. 

8. Gas Spring Hidrolik 
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 pengecekan kesesuaian 

hasil akhir alat. Pengujian sistem dilakukan dengan melakukan percobaan 

pada alat yang sudah dibuat dengan menguji efektifitas kinerja relay serta 

solenoid doorlock ketika diberi beban yang sudah diatur beratnya. 

Tabel 5.2 Pengujian Alat 

Tabel Pengujian Alat 
Berat Beban Uji (kg) Keterangan 

1-13 
Beban terlalu ringan Solenoid door lock tidak 
membuka karena tekanan hidrolik terlalu besar. 

15,85 
Solenoid door lock terbuka hidrolik mampu 
mengangkat. 

17,43 
Solenoid door lock terbuka namun hidrolik 
kurang sempurna untuk mengangkat 

19,15 
Solenoid door lock terbuka tapi hidrolik tidak 
mampu mengangkat. 

 

Pada tabel 5.2 di dapatkan hasil bahwa kemampuan solenoid door 

lock pada pengangkat barang otomatis bergantung pada berat beban 

diujikan. Solenoid door look pada alat ini difungsikan sebagai pengunci atau 

penahan hidrolik gas spring yang berfungsi sebagai pendorong atap meja 

agar terangkat.Alat ini mampu mengangkat secara otomatis  dengan beban 

maksimal pada angka 15,85 kg jika kurang dan lebih dari berat tersebut 

maka alat tidak akan berfungsi. 
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Tabel 5.3. Pengujian Relay 

Pengujian Relay 
No. Jarak Sensor 

Ultrasonik 1 
Jarak Sensor  
Ultrasonik 2 

Status  
Relay 

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

 

Dari hasil pengujian pada tabel 5.3, didapatkan bahwa untuk 

mengaktifkan relay akan menyala apabila jarak sensor ultrasonik 1 dan 2 <= 

8 cm dan kemudian solenoid door lock aktif kemudian meja terangkat oleh 

gas spring hidrolik, dan jika jarak sensor ultrasonik 1 dan 2  >= 8 cm maka 

akan relay mati. 
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BAB VI 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

6.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan, dan didapatkan 

hasil pengujian yang telah dipaparkan pada bab sebelumnya, maka dapat 

diambil beberapa kesimpulan antara lain: 

1. Didapatkan hasil jika sensor ultrasonik mendeteksi air dengan 

ketinggian tertentu, maka secara otomatis solenoid door lock akan 

membuka yang kemudian pada atap meja akan terangkat oleh hidrolik. 

Sedangkan jika sensor tidak mendeteksi adanya air dengan disekitar 

sensor maka alat tidak akan berkerja. 

2. Berat beban mempengaruhi kinerja solenoid door lock dan gas spring 

hidrolik, apabila beban terlalu ringan maka solenoid door lock tidak 

bisa membuka karena tekanan hidrolik terlalu besar dan jika beban 

terlalu berat maka solenoid door lock dapat terbuka namun hidrolik 

tidak mampu mengangkat ke atas. 

3. Penggunaan pengangkat barang otomatis pada kondisi banjir rob 

menggunakan sensor ultrasonik ini dapat mempermudah dan 

mengurangi tenaga yang dikeluarkan oleh para pemilik rumah dalam 

proses evakuasi barang atau perabotan yang rentan terkena banjir. 
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6.2 Saran 

Berdasarkan kesimpulan dari penelitian ini, maka ada beberapa saran 

yang peneliti rekomendasikan, antara lain : 

1. Alat ini dapat dikembangkan dengan menambahkan sistem kontrol up 

atau down otomatis agar lebih efisien. 

2. Alat ini dapat dikembangkan dengan menambahkan sensor lainya 

seperti water level,sensor hujan sehingga dapat mendeteksi ketinggian 

air lebih akurat. 

3. Pengembangan lebih lanjut bisa menggunakan hidrolik linear aktuator. 

4. Alat ini masih menggunakan sumber listrik secara langsung dari PLN, 

sehingga jika sumber listrik padam maka alat tidak dapat menyala, 

maka dari itu diperlukan pengembangan dengan menambah sumber 

listrik cadangan. 

5. Sebaiknya dilakukan maintenance secara berkala. 
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LAMPIRAN



 

A-1 

 

Lampiran 1. Surat Kesediaan Membimbing Tugas Akhir Pembimbing I 

 



 

B-1 

 

Lampiran 2. Surat Kesediaan Membimbing Tugas Akhir Pembimbing II 

 



 

C-1 

 

Lampiran 3. Surat Permohonan Observasi 

 



 

D-1 

 

Lampiran 4. Surat Balasan 
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Lampiran 5. Dokumentasi Uji Coba Alat 

 



 

F-1 

 

Lampiran 6. Dokumentasi Observasi 

 



 

G-1 

 

Lampiran 7. Source Code 

 

#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <NewPingESP8266.h> 
#include <CTBot.h> 
 
//ultrasonik satu 
#define triggerPin_1 D3 
#define echoPin_1 D2 
#define maxDistance_1 200 
 
//ultrasonik dua 
#define triggerPin_2 D4 
#define echoPin_2 D5 
#define maxDistance_2 200 
 
//wifi 
#define ssid "realme 5i" 
#define pass "ular12345" 
 
//door lock 
#define selenoid D6 
 
//ultrasonik sensor 
NewPingESP8266 sonar1(triggerPin_1, echoPin_1, maxDistance_1); 
NewPingESP8266 sonar2(triggerPin_2, echoPin_2, maxDistance_2); 
 
//bot telegram 
CTBot myBot; 
 
String token_telegram = 
"1805249914:AAGbLBoxeve39YSV9Smr2Nfkn7JjAhH_6D0"; 
 
//id telegram 
const int id_sukron = 872553314; 
const int id_rian = 1899372409; 
const int id_firman = 885242043; 
 
int jarak1, jarak2; 
 
void setup() { 
  Serial.begin(115200); 
 
  pinMode(selenoid, OUTPUT); 
  digitalWrite(selenoid, HIGH); 
 
  myBot.wifiConnect(ssid, pass); 
  myBot.setTelegramToken(token_telegram); 
}; 
 
void loop() { 
 
  jarak1 = sonar1.ping_cm(); 
  jarak2 = sonar2.ping_cm(); 
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  Serial.print("jarak 1 : "); Serial.println(jarak1); 
  Serial.print("jarak 2 : "); Serial.println(jarak2); 
 
  String reply1 = "Air sudah mencapai ketinggian batas maksimum, 
barang sudah terangkat."; 
  String reply2 = "Air sudah melebihi batas ketinggian maksimum, 
harap waspada segera evakuasi barang."; 
  String reply3 = "Jarak ketinggian air:\nSensor 1 : " + 
String(jarak1) + " cm\nSensor 2 : " + String(jarak2) + " cm"; 
 
  if (jarak1 <= 8 && jarak2 <= 8 && jarak1 >= 6 && jarak2 >= 6) { 
    digitalWrite(selenoid, LOW); 
    myBot.sendMessage(id_sukron, reply1); 
    myBot.sendMessage(id_rian, reply1); 
    myBot.sendMessage(id_firman, reply1); 
  } else if  (jarak1 <= 5 && jarak2 <= 5 && jarak1 >= 2 && jarak2 
>= 2) { 
    digitalWrite(selenoid, LOW); 
    myBot.sendMessage(id_sukron, reply2); 
    myBot.sendMessage(id_rian, reply2); 
    myBot.sendMessage(id_firman, reply2); 
  } else { 
    digitalWrite(selenoid, HIGH); 
    myBot.sendMessage(id_sukron, reply3); 
    myBot.sendMessage(id_rian, reply3); 
    myBot.sendMessage(id_firman, reply3); 
  } 
  delay(1000); 
} 
 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <ThingerESP8266.h> 
#include <NewPingESP8266.h> 
 
//ultrasonik satu 
#define triggerPin_1 D3 
#define echoPin_1 D2 
#define maxDistance_1 200 
 
//ultrasonik dua 
#define triggerPin_2 D4 
#define echoPin_2 D5 
#define maxDistance_2 200 
 
#define USERNAME "CM" 
#define DEVICE_ID "esp8266" 
#define DEVICE_CREDENTIAL "Z$0KK4d7HY@&QU" 
 
#define SSID "realme 5i" 
#define SSID_PASSWORD "ular12345" 
 
//door lock 
#define selenoid D6 
 
//ultrasonik sensor 
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NewPingESP8266 sonar1(triggerPin_1, echoPin_1, maxDistance_1); 
NewPingESP8266 sonar2(triggerPin_2, echoPin_2, maxDistance_2); 
 
ThingerESP8266 thing(USERNAME, DEVICE_ID, DEVICE_CREDENTIAL); 
 
int jarak1, jarak2; 
 
void setup() { 
  Serial.begin(115200); 
 
  thing.add_wifi(SSID, SSID_PASSWORD); 
 
  thing["Ultrasonic"] >> [](pson & out) { 
    out["sensor1"] = jarak1; 
    out["sensor2"] = jarak2; 
  }; 
} 
 
void loop() { 
  thing.handle(); 
   
  jarak1 = sonar1.ping_cm(); 
  jarak2 = sonar2.ping_cm(); 
 
  Serial.print("jarak 1 : "); Serial.println(jarak1); 
  Serial.print("jarak 2 : "); Serial.println(jarak2); 
} 
 


