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RANCANG BANGUN SISTEM PENGONTROL IRIGASI OTOMATIS 
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1
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2
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ABSTRAK 

Perkembangan teknologi yang pesat telah membawa pengaruh pada 

kehidupan masyarakat dalam kehidupan sehari-hari. Teknologi sangat membantu 

terhadap berbagai permasalahan yang dihadapi oleh masyarakat. Pada sistem 

irigasi dengan memanfaatkan pintu air otomatis merupakan suatu konstruksi 

bangunan dan juga instalasi yang digunakan untuk membuka dan menutup serta 

dapat mengatur aliran air yang mengalir pada sistem irigasi persawahan 

berdasarkan pada ketinggian air. Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui 

rancang bangun dan mekanisme kerja dari alat prototipe irigasi sistem kontrol 

otomatis yang menggunakan mikrokontroler arduino uno. Metode yang digunakan 

dalam penelitian ini adalah eksperimental dengan percobaan lapangan. Hasil 

pengujian di atas dapat terlihat bahwa perbandingan dari pembacaan sensor 

ultrasonik adalah berbeda. Jarak sensor ultrasonik dengan permukaan akuarium 

adalah 35 cm jadi Ketika air mencapai 10 cm maka pintu air akan terbuka. 

Percobaan pertama dengan membutuhkan waktu 8.11 detik dengan ketinggian 

sensor ultrasonik 15 cm maka pintu air akan terbuka, percobaan kedua dengan 

membutuhkan waktu 19.53 detik dengan ketinggian sensor ultrasonik 20 cm maka 

pintu air akan terbuka dan percobaan ketiga dengan waktu 33.54 detik dengan 

jarak sensor ultrasonik 25 cm maka pintu air akan terbuka.Dengan menggunakan 

sensor ultrasonik sebagai alat pembaca jarak air. Pintu irigasi dapat bekerja 

membuka dan menutup secara otomatis dengan mengirimkan data yang diterima 

arduino untuk diproses, lalu motor servo akan bekerja sebagai penggerak pintu 

irigasi dan keterangan ketinggian air akan ditampilkan pada LCD 16x2. Jika jarak 

permukaan air ke sensor ultrasonik lebih sama dengan dari 10 cm, maka pintu 

irigasi terbuka, jika jarak air mencapai kurang dari sama dengan 10 cm dari 

permukaan air, maka pintu irigasi akan tertutup total. 

 

Kata Kunci: pintu air, mikrokontroler, Arduino uno 

1. Mahasiswa Penelitian 

2. Dosen Pembimbing Utama 

3. Dosen Pembimbing Pendamping 
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BAB I PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Sebagai negara yang sebagian besar masyarakatnya berprofesi 

sebagai petani, maka wilayah pedesaan merupakan produk utama yang 

membantu perekonomian Indonesia. Hasil pertanian dalam mencapai hasil 

yang maksimal yang dipengaruhi oleh beberapa faktor seperti benih yang 

umum, sistem air, iklim, lingkungan dan musim. (Ulfah & Sulistya, 2015). 

Indonesia terdapat dua musim, yaitu musim kemarau dan hujan. Ketika 

musim hujan memiliki curah hujan yang melimpah. Faktor tersebut dapat 

menimbulkan masalah seperti debit air pada saluran irigasi meningkat, 

sehingga air akan meluap ke jalanan. Masalah kekurangan atau kelebihan air 

akan menyebabkan tanaman tidak dapat tumbuh dan berproduksi secara 

optimum. Irigasi yang baik dibutuhkan untuk pertumbuhan tanaman yang 

optimal. (Sirait et al., 2015). 

Irigasi atau pengairan adalah suatu usaha untuk mendapatkan air 

dengan cara membuat bangunan atau saluran untuk sampai ke sawah dengan 

cara yang disengaja dan membuang air yang pada umumnya tidak diperlukan, 

setelah air tersebut dimanfaatkan dengan sebaik-baiknya. Sistem pengairan 

juga berarti penggunaan dan perluasan sumber air pada tingkat yang dapat 

diakses oleh tumbuh-tumbuhan. Dengan asumsi ada air yang tidak perlu di 

dalam tanah, maka air tersebut harus dibuang (rembesan). Agar tidak 

mengganggu vegetasi. Kerangka sistem pengairan yang layak merupakan 
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salah satu variabel penentu hasil pertanian dan pengembangan tanaman. 

(Tahtawi, 2018). 

Air seharusnya dapat diakses oleh tanaman dengan asumsi air 

dalam pori-pori tanah dapat diserap oleh akar tanaman. Kondisi seperti ini 

umumnya berada dalam lingkup air yang dapat diakses dimana dalam 

jangkauan ini rembesan yang berlebihan juga dapat dihindarkan. Pada 

umumnya perpindahan air yang dilakukan oleh para peternak dari pintu sistem 

air utama ke pintu masuk sistem air cabang berikutnya menggunakan sistem 

sistem air biasa, sehingga pengaturan air sistem air seringkali tidak dapat 

dikendalikan sehingga mengakibatkan bersilangan dalam penyediaan air. 

Sistem pengairan merupakan suatu rancangan yang berfungsi 

dengan tujuan akhir untuk memperoleh sumber air dan melakukan suatu cara 

pengalihan air dengan cara membuat saluran atau bangunan menuju 

persawahan secara rutin dan membuang sisa-sisa air pada perairan yang 

biasanya tidak dimanfaatkan dengan baik. 

Pada dasarnya air seharusnya dapat diakses oleh tanaman jika air 

yang terdapat pada pori-pori tanah dapat diserap oleh akar tanaman. 

Mempunyai tanah yang subur dan alami yang mempunyai keanekaragaman 

khususnya pada bidang persawahan dan hortikultura. Jadi kita benar-benar 

menginginkan kerangka kerja yang memiliki kendali atas penyebaran air 

secara merata dan mengkondisikan kematangan tanah secara memadai dalam 

jumlah yang cukup tinggi agar tanaman dapat tumbuh secara seragam, serta 

membatasi genangan air yang ekstrim agar tidak mengganggu vegetasi. 
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Untuk mengatasi hal tersebut, diharapkan adanya alternatif untuk 

mengendalikan bagian air yang masuk ke dalam pintu cabang sistem 

pengairan, yang dapat mempermudah pekerjaan manusia dengan 

menggunakan kemajuan mekanis sebagai kerangka kendali. Oleh karena itu, 

penggunaan air pada sistem irigasi persawahan harus dapat terkendali dengan 

baik agar memberikan efek yang positif bagi pengembangan maupun hasil 

dibidang persawahan dan pertanian yang hasilnya dapat ditentukan dari sistem 

pengairan yang stabil. 

Perkembangan teknologi yang pesat telah membawa pengaruh 

pada kehidupan masyarakat dalam kehidupan sehari-hari. Teknologi sangat 

membantu terhadap berbagai permasalahan yang dihadapi oleh masyarakat. 

Dalam sistem tata air yang menggunakan pintu saluran terprogram, suatu 

konstruksi bangunan digunakan untuk membuka dan menutup serta dapat 

mengarahkan aliran air yang mengalir melalui sistem irigasi persawahan 

berdasarkan pada ketinggian air. Penggunaan teknologi dalam sistem irigasi 

diharapkan dapat memudahkan dan meningkatkan efektivitas dari masyarakat 

dalam mengelola irigasi persawahan. 

1.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, 

masalah yang akan dibahas pada tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana membuat Rancang Bangun Prototipe Sistem Kontrol Irigasi 

Otomatis? 



 

4 
 

2. Bagaimana mekanisme kerja Rancang Bangun Prototipe Sistem Kontrol 

Irigasi Otomatis? 

3. Bagaimana pengujian unjuk kerja Rancang Bangun Prototipe Sistem 

Kontrol Irigasi Otomatis? 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan dari pengerjaan tugas akhir ini antara lain adalah : 

1. Membuat Rancang Bangun Prototipe  Irigasi Sistem Kontrol Otomatis. 

2. Mengetahui mekanisme kerja Rancang Bangun Prototipe Sistem Kontrol 

Irigasi Otomatis. 

3. Mengetahui pengujian unjuk kerja Rancang Bangun Prototipe Sistem 

Kontrol Irigasi Otomatis. 

1.4 Manfaat Penelitian 

Manfaat yang diharapkan dalam penulisan tugas akhir ini adalah : 

1. Memberikan kontribusi bagi Universitas Muhammadiyah Mataram 

khususnya Fakultas Pertanian. 

2. Penelitian yang dilakukan dapat menjadi referensi bagi penelitian 

selanjutnya. 

3. Penelitian berkontribusi untuk mendukung kemajuan teknologi dan 

pendidikan Indonesia.  
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BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

2.1 Irigasi 

Irigasi secara keseluruhan adalah suatu usaha untuk memperoleh 

air dengan cara membuat bangunan-bangunan dan saluran-saluran yang 

menyalurkan air untuk keperluan pertanian, mengalirkan air ke sawah atau 

ladang dengan cara yang efisien dan membuang air yang pada umumnya tidak 

diperlukan, setelah itu diperlukan sebaik-baiknya. Mengharapkan. 

(Gandakoesoemah, 1975). 

Bangunan irigasi adalah bangunan yang dibuat untuk mengalihkan 

air dari sumber normal dan membawanya ke ladang untuk keperluan sistem 

air, bangunannya mencakup pintu masuk utama, saluran, saluran air, saluran 

curam, saluran pelimpah, keran, dan air terjun. (Hansen et al., 1986). 

Pintu air merupakan suatu rancangan yang membelah tepian sungai 

yang berfungsi sebagai pengendali aliran air untuk pembangunan (drainase), 

penyadapan dan pengendalian lalu lintas air. Pintu saluran sebagai penyadap 

mampu mengontrol berapa banyak pelepasan air yang dialirkan ke dalam 

sistem saluran air, sehingga pintu dapat diubah dengan pelepasan yang tepat. 

Sebagai pengatur lalu lintas air, saluran masuk selalu dibuka dan ditutup 

sesekali untuk lalu lintas angkutan. (Sosrodarsono, 1994). 

2.2 Mikrokontroler Arduino Uno 

Mikrokontroler adalah suatu sistem komputer yang seluruh atau 

sebagian besar elemennya dikemas dalam satu chip IC, sehingga sering 

disebut mikrokomputer chip tunggal. Mikrokontroler adalah sistem komputer 
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yang mempunyai satu atau beberapa tugas yang sangat spesifik. (Nazilah, 

2018). 

Arduino UNO R3, merupakan board berbasis mikrokontroler pada 

ATmega328 yang pada penelitian ini digunakan sebagai pusat kontrol dalam 

sistem pembukaan dan penutupan katup untuk pengairan/irigasi (Samsugi, 

2016). 

 
Gambar 1. Arduino Uno 

Arduino IDE merupakan pemrograman default untuk Arduino itu 

sendiri. Untuk menyusun program sumber, merakit dan mentransfernya dapat 

dilakukan dengan menggunakan bahasa pemrograman C, sehingga program 

tersebut dapat ditangani ke dalam mikrokontroler Arduino ATMega 328. 

(Budiharto 2005). 

 
Gambar 2. Arduino IDE 

Soil Moisture Sensor mampu memperkirakan kadar air pada tanah, 

dengan 2 kali pengujian di bagian akhir sensor. Pada kumpulan sensor 
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kelembaban tipe YL-69 terdapat modul yang didalamnya terdapat IC LM393 

yang berfungsi untuk proses pemeriksaan low counterbalanced kurang dari 

5mV yang sepenuhnya stabil dan akurat. Kesadaran penemuan dapat diubah 

dengan memutar potensiometer yang dimasukkan dalam modul penanganan. 

Untuk penemuan yang tepat menggunakan mikrokontrol atau Arduino, Anda 

dapat menggunakan efek sederhana (terkait dengan pin ADC atau kontribusi 

sederhana pada mikrokontrol) yang akan memberikan nilai kelekatan pada 

ukuran 0 V (dibandingkan dengan GND) ke VCC (power supply). tegangan). 

Modul ini dapat memanfaatkan catu daya antara 3,3 volt hingga 5 volt 

sehingga mudah digunakan pada berbagai mikrokontroler. (Aldila 2017). 

 
                     Gambar 3. Soil Moisture 

DHT11 adalah sensor digital yang digunakan untuk mengukur 

suhu dan kelembaban udara. Sensor ini mempunyai tingkat kestabilan yang 

sangat baik. Fitur kalibrasi pada sensor ini juga sangat akurat. Dilihat dari 

responnya, pembacaan data yang cepat dan kemampuan anti-interface, sensor 

ini merupakan sensor yang memiliki kualitas terbaik. Sensor ini banyak 

digunakan dalam aplikasi pengukuran suhu dan kelembaban karena memiliki 

transmisi sinyal hingga 20 meter dengan ukuran yang kecil. Rentang jarak 

pengukuran untuk pengukuran kelembaban adalah 20-90% RH dengan akurasi 
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± 5% RH sedangkan rentang pengukuran suhu 0-50°C dengan akurasi ± 2°C. 

(Sunrom Technologies 2012). 

 
                        Gambar 4. DHT11 

Sensor MQ-9 merupakan sensor asap yang digunakan pada 

peralatan untuk mendeteksi kadar gas, salah satunya karbon monoksida (CO). 

Struktur dan konfigurasi sensor gas MQ-9. Sensor ini terdiri dari tabung 

keramik mikro AL2O3, lapisan sensitif Timah Dioksida (SnO2), elektroda 

pengukur dan pemanas yang terbuat dari bahan plastik bersih dan baja tahan 

karat. MQ-9 terdiri dari 6 pin, 4 digunakan untuk mengambil sinyal, dan 2 

lainnya digunakan untuk memberikan arus pemanasan. (Stefanie, 2015). 

 

Gambar 5. Sensor MQ-9 

Sensor Cahaya merupakan suatu alat yang digunakan dalam bidang 

elektronika yang berfungsi untuk mengubah besaran cahaya menjadi besaran 

listrik. Sensor cahaya LDR (Light Dependent Resistor) merupakan salah satu 

jenis resistor yang peka terhadap cahaya. Nilai resistansi LDR akan berubah 

sesuai dengan intensitas cahaya yang diterima. Jika LDR tidak terkena cahaya 
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maka nilai resistansinya akan besar (sekitar 10MΩ) dan jika terkena cahaya 

maka nilai resistansinya akan kecil (sekitar 1kΩ). (Novianty,Lubis,& Tony, 

2012 : 1). 

 
                  Gambar 6. Sensor Cahaya 

Sensor PIR (Passive InfraRed) merupakan sensor berbasis infra 

merah. Namun, PIR tidak memancarkan gelombang apa pun seperti IR LED  

(Ahadiah, Muharnis, & Agustiawan, 2017). Sensor “Pasif” menerima respons 

energi dari gelombang cahaya inframerah pasif yang dipancarkan oleh setiap 

objek yang dideteksinya. Sensor ini dapat mengetahui keberadaan tubuh 

manusia.  

 
Gambar 7. Sensor PIR 

Water Level Sensor adalah suatu alat yang digunakan untuk 

memberi tanda pada papan peringatan/komputerisasi bahwa ketinggian air 

telah mencapai ketinggian tertentu. Sensor akan memberikan gerakan kontak 

kering (NO/NC) ke arah papan. Lokasi ketinggian air dengan membaca nilai 

tegangan yang diberikan oleh setiap rangkaian pengangkut tegangan yang 

dibuat dari empat hasil. (Chandra MDE, 2012). 
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                       Gambar 8. Water Level Sensor 

Sensor TCS3200 adalah konverter yang disesuaikan untuk 

mengalihkan nada sepenuhnya ke pengulangan, yang terdiri dari pengaturan 

fotodioda silikon dan konverter arus ke pengulangan dalam satu IC CMOS 

padat. Hasil dari sensor ini berupa gelombang persegi (setengah siklus 

kewajiban) dengan perulangan yang berbanding lurus dengan gaya cahaya 

(irradiance). (TAOS  2009). 

 
Gambar 9. Sensor TCS3200 

Ultrasonik merupakan getaran partikel gelombang suara yang 

mempunyai frekuensi lebih besar dibandingkan frekuensi paling ekstrim 

pendengaran manusia, khususnya 20.000 Hz. Istilah sonik digunakan untuk 

menggambarkan gelombang suara yang mempunyai kelimpahan sangat tinggi. 

(Berg, 2015). 

Miranda dan Wenderley (Jwilans, 2011) menjelaskan bahwa sensor 

ultrasonik akan menjadi sensor untuk memperkirakan sifat gelombang akustik 

yang mempunyai frekuensi lebih besar dari 20.000 Hz, khususnya 40.000 Hz. 
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Sensor ultrasonik bekerja dengan menghantarkan gelombang suara yang 

memiliki frekuensi pengulangan tinggi dan menangkap suara yang 

dipantulkan oleh lapisan luar suatu benda sebagai detak gaung. 

Selama waktu yang dihabiskan untuk memperkirakan jarak antara 

dua permukaan benda dengan menggunakan sensor ultrasonik, penting untuk 

fokus pada beberapa faktor yang mempengaruhi hasil estimasi, termasuk pola 

cuaca, aliran listrik di sekitar lokasi estimasi, titik/posisi estimasi sensor. 

terhadap barang yang diestimasi, dan sifat material dari barang yang 

direfleksikan. detak jantung ultrasonik. 

 

Gambar 10. Sensor Ultrasonik 

Spesifikasi Sensor Ultrasonic HC-SR04 

Sensor ultrasonik tipe HC-SR04 memiliki empat pin, yaitu GND 

(power ground), TRIG (trigger input pin), ECHO (receiver output pin), dan 

VCC (5 V power supply) 

Table 1. Spesifikasi kelistrikan sensor HC-SR04 

Parameter kelistrikan Modul HC-SR04 

Tegangan operasi 

Arus operasi 

Frekuensi operasi 

Jangkauan maksimum 

Jangkauan minimum 

Sudut terukur 

Signal Trigger input 

Signal Echo output 

5 VDC 

15 Ma 

40 kHz 

400 cm 

2 cm 

15° 

10 μs min. pulsa TTL 

Level signal TTL 
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Dimensi board 

Koneksi board 

1-13/16” x 13/16” x 5/8” 

4 X 0.1” Pitch Right Angle 

Header Pins 

 

Layar elektronik adalah suatu komponen elektronik yang berfungsi 

sebagai tampilan suatu data, baik karakter, huruf, maupun grafik. LCD (Liquid 

Cristal Display) adalah salah satu jenis layar elektronik yang dibuat dengan 

teknologi logika CMOS yang bekerja dengan cara tidak menghasilkan cahaya 

melainkan memantulkan cahaya disekitarnya ke arah lampu depan atau 

meneruskan cahaya dari lampu belakang. Bentuk fisik LCD 2x16. (Ridwan, 

2016). 

 
                  Gambar 11. LCD 2x16 

Motor servo adalah suatu perangkat atau aktuator putar (motor) yang 

dirancang dengan sistem kendali umpan balik loop tertutup (servo), sehingga 

dapat diatur atau diatur untuk menentukan dan memastikan posisi sudut poros 

keluaran motor. (Syahrul, 2011). 

 

Gambar 12. Motor Servo 
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BAB III METODE PENELITIAN 

 

3.1 Waktu dan Tempat Penelitian 

Penelitian dilaksanakan pada bulan 19 Desember 2023 dan 

dilaksanakan di Kelurahan Jempong Baru Kecamatan Sekarbela Kota 

Mataram. 

3.2 Metode Penelitian 

Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah eksperimental 

dengan percobaan lapangan. 

3.3 Parameter Penelitian 

     Adapun parameter dalam penelitian ini yaitu : 

a. Komponen input (Sensor Ultrasonik) 

  Pengujian sensor ultrasonik ini untuk melihat apakah sensor 

ultrasonik dapat    membaca ketinggian air. 

b. Komponen output (Motor Servo) 

  Dalam pengujian mesin servo ini untuk melihat apakah mesin 

servo dapat menyala ketika ada perintah yang dihasilkan oleh unit siklus 

khususnya mikrokontroler yang diceritakan pada LCD. 

c. Pengujian Pada lcd 

   Pengujian ini dilakukan untuk mendapatkan hasil dari sensor 

berupa informasi ketinggian air. 
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d. Pengujian sistem secara keseluruhan  

   Pengujian menggabungkan bagian dari kegunaan kerangka 

umum, terlepas dari apakah kerangka tersebut dapat berfungsi sesuai 

keinginan. 

3.4 Rancangan Percobaan 

  Pada penelitian ini dilakukan 3 (tiga) percobaan yaitu : 

  P1 = Ketinggian sensor ulltrsonik dari permukaan air 15 cm  

  P2 = Ketinggian sensor ulltrsonik dari permukaan air 20 cm 

  P3 = Ketinggian sensor ulltrsonik dari permukaan air 25 cm 

3.5 Diagram Cara Kerja Alat 

Penggambaran menggunakan diagram alur dimaksudkan untuk 

memberikan gambaran menyeluruh tentang bagaimana sistem air terprogram 

berfungsi menggunakan bagian-bagian tertentu untuk membuat perangkat 

yang ideal. 
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                                     Gambar 13. Diagram Aliran Penelitian 

 

Penjelasan Diagram Aliran Penelitian 

3.5.1 Desain 

      Pada tahap ini dilakukan perencanaan instrumen yang akan dirakit. 

Untuk mendapatkan hasil yang maksimal, diperlukan perencanaan yang baik 

dengan memperhatikan sifat dan sifat dari setiap komponen yang digunakan, 

sehingga kerusakan pada komponen dapat dihindarkan. Tahap perencanaan 

terdiri dari beberapa tahap, khususnya diagram blok perencanaan, komponen 

elektronik, dan rangkaian mekanik. 

3.5.2 Persiapan Alat dan Bahan 

           Pada tahap ini dilakukan proses mempersiapkan kebutuhan alat dan 

bahan dalam membangun alat. Berikut adalah beberapa komponen alat 

yang dibutuhkan: 
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1. Komputer/laptop digunakan untuk membuat program yang kemudian 

ditransfer menggunakan pemrograman Arduino Ide ke mikrokontroler 

Arduino. 

2. Lem tembak yang dipanaskan digunakan untuk merekatkan bagian-

bagiannya sehingga menyatu satu sama lain sesuai rencana yang 

dibuat. 

3. Pisau Cutter, digunakan untuk memotong talang dan papan ujian 

bening agar sesuai dengan ukuran. 

Bahan-bahan yang dibutuhkan adalah sebagai berikut: 

1. Arduino UNO R3, merupakan sebuah board yang terintegrasi dengan 

mikrokontroler ATmega328 yang dalam penelitian ini digunakan 

sebagai pengendali pada sistem buka tutup katup pada sistem air. 

2. Liquid Crystal Display (LCD) 16x2, merupakan suatu bentuk presentasi 

elektronik yang dibuat dengan menggunakan inovasi dasar CMOS yang 

dalam eksplorasinya digunakan untuk menampilkan data kerangka. 

3. Sensor Ultrasonik HC-SR04 mempunyai standar fungsi, yaitu transmitter 

menghasilkan sinyal ultrasonik (20 KHz) sebagai detak jantung, maka 

jika ada item kuat sebelum HCSFR-04, kolektor akan mendapatkan 

tanda ultrasonik yang dipantulkan. Penerima akan membaca lebar 

ketukan (dalam struktur PWM) yang tercermin dalam artikel dan 

perbedaan waktu transmisi. Dengan estimasi tersebut maka dapat 

diketahui jarak benda ke depan sensor yang dalam eksplorasi ini 

merupakan pelepasan air. 
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4. Mesin servo menggunakan sistem kritik tertutup, dimana posisi mesin 

akan dikembalikan ke rangkaian kontrol pada mesin servo. Dalam 

eksplorasi ini, mesin servo digunakan untuk menggerakkan pintu air agar 

membuka dan menutup pada kerangka sistem air. 

5. Kabel Jumper merupakan suatu penghubung yang digunakan sebagai 

penghubung antara perangkat sensor atau papan tempat memotong roti 

dengan mikrokontroler dan media transmisi yang menghantarkan daya 

dan transmisi dari sensor, kemudian diinterpretasikan oleh 

mikrokontroler itu sendiri. 

 

3.5.3 Sekema Rangkaian Elektronika 

 
 

 

Dari peracangan keseluruhan alat pada Gambar di atas ini 

dapat dijelaskan sebagai berikut: 

Motor Servo 

Arduino Uno 

Sensor Ultrasonik 

                             Gambar 14.  Desain Rangkaian Elektronik 

LCD 2x16 
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1. Sensor ultrasonik terdapat 4 kabel (merah, biru, pink dan 

hitam) yang akan disambungkan ke arduino. Masing-masing 

ada GND, ECHO, TRIG dan VCC. Pin GND sensor 

disambungkan ke GND arduino uno, Echo sensor 

disambungkan ke pin 6 arduino uno, TRIG sensor 

disambungkan ke pin 7 arduino uno dan VCC sensor 

disambungkan ke pin 5v arduino uno. 

2. Motor servo terdapat 3 kabel (hitam, merah dan kuning) yang 

akan disambungkan ke arduino. Masing-masing ada GND, 

VCC dan data. Pin GND motor servo disambungkan ke pin 

GND arduino uno, pin VCC motor servo disambungkan ke pin 

5v arduino uno dan pin data motor servo disambungkan ke pin 

4 arduino uno.  

3. LCD I2C 16x2 terdapat 4 kabel (hitam, merah, hijau dan 

kunging) yang akan disambungkan ke arduino. Masing-masing 

ada GND, VCC, SDA dan SCL. Pin GND LCD 16x2 

disambungkan ke GND arduino uno, pin VCC LCD 16x2 

disambungkan ke 5v arduino uno, pin SDA LCD 16x2  

disambungkan ke pin A4 arduino uno dan pin SCL LCD 16x2  

disambungkan ke pin A5 arduino. 

3.5.4 Alat Pengontrol Irigasi 

Setelah skema rangkaian elektronik selesai, selanjutnya rangkaian 

elektronik tersebut diperkenalkan pada saluran sistem air. 
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3.5.5 Pengujian 

Pengujian pada instrumen ini meliputi pengujian setiap blok serta 

pengujian secara keseluruhan. Pengujian setiap blok dilakukan untuk 

menentukan area kesalahan dan memudahkan penyelidikan mikrokontroler 

jika perangkat tidak berfungsi sesuai rencana. 

3.5.6 Sensor Membaca Ketingginan Air 

Kemudian, sensor membaca dengan teliti ketinggian air. Ketika 

sensor membaca ketinggian air, saluran akan terbuka. 

3.5.7 Pintu Air Tidak Kebuka 

Jika sensor tidak membaca ketinggian air, saluran tidak akan 

terbuka dan kemudian akan kembali ke sirkuit elektronik. 

 

 

                                                 Gambar 15. Layout Percobaan 

 

 

 


