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Abstract

Drying clothes is one activity that moften done in household life. Batam islands almost rainfall
throughout the year and the people of Batam City are working in the industrial and government
sectors indirectly often outside the house so that the activities of drying clothes left abandoned or
working, so become it rains or when the night come can not lift clothesline. Based on these problems
the researcher wishes to design and build a system that can work automatically by using arduino
uno R3 as control system and fuzzy logic method mamdani as logic control system and utilizing water
sensors and LDR sensors as input data from the outside environment in case of change. Based on
the result of testing of smart clothesline system based on Arduino using fuzzy logic method can be
concluded that the system has been in accordance with the rule base created using fuzzy mamdani
logic approach. That servo motors can move from angle 0° to angle 90°, which means to move close
when the water sensor exposed to water (rain) and LDR sensor when not exposed to light (night),
and servo motors can move from corner 90° to corner 0 ° which means moving open when the dry

water sensor (Heat) and the LDR sensor are exposed to light (Daylight)
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Abstrak

Menjemur pakaian merupakan salah satu kegiatan yang sering dilakukan didalam kehidupan rumah
tangga. Kepulauan Batam mempunayai curah hujan yang hampir merata sepanjang tahun dan
masyarakat Kota Batam banyak yang bekerja di sektor industri dan pemerintahan secara tidak
langsung sering berada diluar rumah sehingga kegitan menjemur pakaian biasa ditinggalkan
berpergian atau bekerja, sehingga waktu turun hujan atau pada waktu hari sudah malam tidak bisa
mengangkat jemuran. Berdasarkan permasalahan tersebut peneliti berkeinginan untuk merancang
dan membangun sebuah sistem yang dapat bekerja secara otomatis dengan memanfaatkan arduino
uno R3 sebagai kontrol sistem dan metode logika fuzzy mamdani sebagi logika kontrol sistem. dan
memanfaatkan sensor air dan sensor LDR sebagai inputan data dari lingkungan luar jika terjadi
perubahan. Berdasarkan hasil pengujian system smart clothesline Berbasis Arduino menggunakan
metode logika fuzzy dapat di Tarik kesimpulan bahwa sistem telah sesuai dengan rule base yang
dibuat menggunakan pendekatan logika fuzzy mamdani. yaitu Motor servo dapat bergerak dari sudut
0° sampai sudut 90°, yang mempunyai arti motor servo bergerak menutup ketika sensor air terkena
air (hujan) dan sensor LDR ketika tidak terkena cahaya (malam), dan motor servo dapat bergerak
dari sudut 90° menuju sudut 0° yang mempunyai arti motor servo bergerak membuka ketika sensor
air kering (Panas) dan sensor LDR terkena cahaya (Siang)

Kata Kunci: Arduino Uno; Logika Fuzzy; Sensor air; Sensor LDR.

1. Pendahuluan dilakukan didalam kehidupan rumah tangga.

Pesat nya perkembangan teknologi seperti
jaman sekarang menuntut manusia untuk
selalu berinovasi dalam mengembangkan
teknologi tepat guna yang dapat membantu
memudahkan pekerjaan manusia dalam
kegiatan  sehari-hari  seperti  kegiatan
menjemur  pakaian. Menjemur  pakaian
merupakan salah satu kegiatan yang sering
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Kepulauan Batam mempunayai curah hujan
yang hampir merata sepanjang tahun dan
masyarakat Kota Batam yang rata-rata bekerja
di sektor industri dan pemerintahan secara
tidak langsung sering berada diluar rumah
sehingga kegitan menjemur pakaian biasa
ditinggalkan berpergian atau bekerja, sehingga
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waktu turun hujan atau pada waktu hari sudah
malam tidak bisa mengangkat jemuran.

Arduino adalah pengendali mikro single-
board yang bersifat open-source, diturunkan
dari Wiring platform, dirancang untuk
memudahkan penggunaan elektronik dalam
berbagai bidang sedangkan Logika Fuzzy
adalah suatu proses pengambilan keputusan
berbasis aturan yang bertujuan untuk
memecahkan masalah, dimana sistem
tersebut sulit untuk dimodelkan, dengan
menerapkan metode logika fuzzy pada sistem
smart clothesline berbasis arduino, seperti
halnya mesin cuci yang menerapkan logika
fuzzy sebagai kecerdasan buatan dalam
mengendalikannya. Pada penelitian ini penulis
hanya menggunakan arduino Uno R3 dan
metode fuzzy mamdani sebagai kontrol dan
logika kontrol sistemnya.

Berdasarkan permasalahan di atas
peneliti berkeinginan untuk merancang dan
membangun sebuah sistem yang dapat
bekerja secara otomatis dengan
memanfaatkan arduino uno R3 sebagai kontrol
sistem dan metode logika fuzzy mamdani
sebagi logika kontrol sistem dari smart
clothesline. dan memanfaatkan sensor air dan
sensor LDR sebagai inputan data dari
lingkungan luar sistem smart clothesline jika
terjadi perubahan.

2. Kajian Literatur
2.1 Arduino Uno

Arduino Uno adalah board mikrokontroler
berbasis ATmega328. Board ini memiliki 14 pin
input/output digital dimana 6 pin dapat
digunakan sebagai output PWM dan 6 pin input
analog, 16 MHz osilator kristal, koneksi USB,
jack power, ICSP header dan tombol reset.
Untuk mendukung mikrokontroler agar dapat
digunakan, cukup hanya menghubungkan
board Arduino Uno ke komputer dengan
menggunakan kabel USB atau sumber
tegangan bisa didapat dari adaptor AC-DC
atau baterai untuk menjalankanya. Arduino
Uno berukuran sebesar kartu kredit. Walaupun
berukuran kecil seperti itu, board Arduino Uno
dapat memudahkan pemakai untuk
menciptakan berbagai proyek elektronika.
Bagian-bagian  Arduino  Uno  tersebut
ditunjukkan oleh Gambar 1.

Tombol Reset

Pin - pin digital

Penghubung R S
UsB

Penghubung ISP

| Mikrokontroler
ATmega 328

Penghubung
catu daya

in - pin
sumber tegangan
(GND,3.3Vdan5V)

Gambar 1. Bagian-bagian Arduino Uno

Pin-pin analog

2.2 Sensor Air

Sensor air dapat digunakan untuk
mendeteksi air hujan, contoh sensor ini
diperlihatkan di Gambar 2. Sensor ini memiliki
3 pin (ada pula yang memiliki 4 pin.. Satu pin
tambahan digunakan untuk menyatakan
informasi dalam bentuk digital, yakni O atau 1).
Tiga pin yang terdapat di sensor di Gambar 2
seperti berikut:
(1) SIG: berupa keluaran yang menyatakan
deteksi air hujan. Nilai yang rendah
menyatakan bahwa banyak air yang
menyentuh  sensor; (2) VCC: perlu
dihubungkan ke tegangan 5V.; (3) GND: di
hubungkan ke ground.

Gambar 2. Sensor Air

2.3 Sensor Cahaya (LDR)

Sensor cahaya adalah alat yang digunakan
dalam bidang elektronika yang berfungsi untuk
mengubah besaran cahaya menjadi besaran
listrik. LDR adalah contoh sensor cahaya,
selain  menggunakan sensor ini secara
langsung, ada juga sensor LDR dalam bentuk
modul sebagaima terlihat pada Gambar 3.
Modul ini memiliki empat pin. Dua pin
digunakan untuk memberi sumber tegangan
(VCC dan GND). Adapun dua pin yang lain
berisi keluaran. Dalam hail ini, AO berisi data
analog dan DO berisi data digital. Nilai digital O
(LOW) menyatakan keadaan gelap dan nilai 1
(HIGH) menyatakan terang. Adapun nilai AO
akan berupa nilai tinggi kalau nilai digital
berupa 0 dan rendah kalau nilai digital berupa
1.

Penggunaan empat pin yang tersedia pada
Gambar 3 adalah (1) VCC: dihubungkan ke
sumber tegangan 3,3V-5V; (2) GND:
dihubungkan ke ground; (3) DO: berisi keluaran
digital (HIGH atau LOW); (4) AO: berisi
keluaran analog.

Gambar 3. Sensor Cahaya (LDR)
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2.4 Motor Servo

Motor servo adalah jenis motor yang
memiliki tiga kabel. Masing-masing digunakan
sebagai catu daya, ground dan kontrol. Kabel
kontrol digunakan untuk menentukan motor
untuk memutar rotor ke arah posisi tertentu.
Biasanya, rotor hanya berputar 200°. Namun,
ada pula yang mampu berputar 360°. Contoh
motor sevodiperlihatkan di Gambar 5. Motor
servo bhiasa digunkan untuk menggerakkan
lengan robot atau memutar pada alat ukur
yang bersifat analog. Biasanya motor servo
dilengkapi dengan 3 kabel berwarna merah,
oranye, dan coklat. Dalam hal ini, kabel merah
dihubungkan dengan catu daya 5V, Kabel
oranye dihubungkan ke pin digital yang
mendukung PWM, dan kabel coklat
dihubungkan ke ground.

Gambar 4. Motor Servo

2.5 Logika Fuzzy

Logika Fuzzy adalah suatu cara yang tepat
untuk memetakan suatu ruang input ke dalam
suatu ruangan output. Bisa digambarkan pada
gambar pemetaan berikut ini:

Ruang Input ‘
{Cuaca dan Hari yang mungkin}

Ruang Qutput
{Perubahan Posisi Sudut Motor Servo
‘yang mungkin)

Pemetaan input-output pada masalah cuaca dan hari
pada smart clothesline “Perubahan cuaca dan hari akan
ditampil pada pubahan posisi sudut motor servo

Gambar 5. Pemetaan input-output pada masalah
cuaca dan hari

Dalam logika fuzzy dapat ditentukan
bagaimana semesta pembicaraannya, Derajat
keanggotaan dan Fungsi keanggotaannya. (1)
Semesta Pembicaraan, Suatu model variable
fuzzy sering kali dideskripsikan dalam syarat-
syarat ruang fuzzy nya. Ruang ini biasanya
tersusun atas beberapa himpunan fuzzy,
himpunan-himpunan fuzzy yang overlap yang
mana masing-masing  himpunan fuzzy
mendiskripsikan suatu arti tertentu dari
variable-variable  yang dijinkan  dalam
permasalahan. Sebagai contoh gambar

dibawah ini menunjukkan konsep model
parameter SUHU yang terbagi menjadi 4
himpunan fuzzy, vyaitu: DINGIN, SEJUK,
HANGAT, dan PANAS. (2) Derajat
keanggotaan, Derajat keanggotaan, yaitu nilai-
nilai yang terdapat pada variabel linguistik
yang dipetakan ke interval [0,1]. Nilai
pemetaan inilah yang disebut sebagai nilai
keanggotaan atau derajat keanggotaan; (3)
Fungsi keanggotaan Hubungan-hubungan
pemetaan pada nilai linguistik dan nilai
keanggotaan (dari O sampai 1) vyang
digambarkan kedalam grafik fungsi sehingga
didapatkan suatu fungsi. Fungsi inilah yang
disebut sebagai fungsi keanggotaan dalam
himpunan fuzzy.

2.5.1 Struktur Dasar Sistem Fuzzy

Didalam struktur dasar sistem
pengendalian pada fuzzy logic control,
terdapat empat komponen atau bagian utama
yang sangat penting. Gambar dibawah ini
menunjukkan struktur dasar dari pengendali
fuzzy logic control, yang terdiri dari Fuzzifikasi,
Knowledge Base, Inferensi dan Defuzzifikasi.

| |
| |
| |
| Rule Base Data Base |
| |
| |
| |

Fuzzifikasi —> Inferensi — Defuzzifikasi

Gambar ; Struktur Dasar Pengendali Fuzzy Logic Control

Gambar 6. Struktur Dasar Pengendali Fuzzy Logic
Control (FLC)

2.6 Penelitian Terdahulu

(1) Arif Budi laksono dan Zaenal Abidin (2014)
ISSN: 2085-0859 dengan penelitian yang
berjudul “Perancangan Dan Pembuatan Alat
Jemuran Otomatis Sensor Deteksi Basah”
menyimpulkan jika sensor cahaya mendeteksi
adanya cahaya maka motor akan berputar dan
menarik tambang keluar, sehingga posisi
jemuran berada di luar, dan jika sensor cahaya
tidak mendeteksi adanya cahaya maka motor
akan menarik tambang jemuran untuk masuk,
sehingga posisi jemuran berada di dalam; (2)
Eko Rismawan, Sri Sulistiyanti dan Agus
Trisanto (2012) ISSN: 2303-0577 dengan
penelitian yang berjudul “Rancang Bangun
Prototype Penjemur Pakaian Otomatis
Berbasis Mikrokontroler Atmega8535”
menyimpulkan Penjemur Pakaian Otomatis
Berbasis Mikrokontroler Atmega8535 sebagai
pengendali utama dalam alat ini dapat bekerja
dengan baik dalam menjalankan setiap

93



SNISTEK (1) 2018

program atau perintah yang diberikan; (3)
Deny Siswanto dan Slamet Winardi (2015) E-
ISSN: 2407-7712 dengan penelitian yang
berjudul  “Jemuran Pakaian = Otomatis
Menggunakan Sensor Hujan Dan Sensor Ldr
Berbasis Arduino Uno”, mengatakan bahwa
Kedua sensor yang digunakan dapat bekerja
dengan baik, sensor LDR dapat mendeteksi
adanya perbahan cahaya (dari terang ke gelap
atau sebaliknya), sensor hujan dapat
mendetksi adanya air atau tetesan air hujan
dan Microcontroller Arduino uno Yyang
digunakan sebagai pengendali utama, alat ini
dapat bekerja dalam menjalankan program
atau perintah yang diberikan.

3.  Metode Penelitian

Dalam penelitian ini dilakukan dalam
beberapa tahapan seperti yang ditunjukkan
dalam Gambar 7 dibawabh ini:

PERANCANGAN
PERANGKAT KERAS

!

PERANCANGAN
PERANGKAT LUNAK

l

IMPLEMENTASI DAN
PENGUJIAN SISTEM

Gambar 7. Tahapan-tahapan Penelitian

(1) Tahap Perancangan perangkat keras.
Perancangan perangkat keras sistem smart
clothesline dan memilih modul sensor air,
sensor cahaya (LDR), motor servo dan Arduino
Uno sesuai dengan rancangan perangkat
keras yang telah dibuat; (2) Tahap
perancangan perangkat lunak. Perancangan
perangkat lunak dilakukan dengan terlebih
dahulu membuat Diagram alir selanjutnya
menulis program dalam Bahasa C Arduino
melalui pendekatan metode logika fuzzy
mamdani; (3) Tahap implementasi dan
pengujian sistem rangkaian perangkat keras
elektronik smart clothesline sesuai dengan
rancangan sistem yang telah dibuat, dan
selanjut nya dilakukan apakah sudah sesuai
dengan yang diinginkan  berdasarkan
rancangan sistem, dengan pendekatan logika
fuzzy.

4. Hasil dan Pembahasan
4.1 Perancangan Dan Analisis Sistem

Pada bagian ini akan dibahas perancangan
dan analisis Sistem dari smart clothesline,
bagaimana Sensor bekerja sehingga akan
nampak pada perubahan sudut putaran motor

servo. Dan bagaimana peran Arduino uno R3
sebagai Penanam system (Embedded
System) dan kaitannya dengan sensor air dan
sensor LDR.

oMU oMILaRA
nnnnnnnnn
=
¥

»y VI AOTIAGA

Gambar 8. Rangkaian Arduino Uno R3 dengan
Sensor Air dan Sensor LDR

Kemudian akan di lakukan pendekatan
tentang bagaimana bila diterapkan metode
Logika Fuzzy mamdani sebagai system yang
akan memetakan ruang input ke dalam ruang
output, sehingga akan didapatkan suatu
pendekatan tentang hasil pendeteksian sensor
air dan sensor LDR terhadap lingkungan luar
secara tepat.

Untuk merepresentasikan Logika Fuzzy,
penulis menggunakan software MATLAB
dengan fasilitas Fuzzy Inference System yang
akan melakukan pekerjaan perhitungan
secara otomatis, dengan menampilkan
Grafical User Interface lewat diagram surface
dan rule secara lengkap.

Sistem smart clohtesline ini akan
ditunjukkan pada MATLAB Inference System
berikut:

FIS Editor: Smart_Clothesline - O ®
File Edit View
"~ Smart_lothesline
Cuaca -
o (mamdani)
ﬁ Sudut utar, otor
Hari
‘ FIS Name: S D FIS Type e ‘
And method [mn <] ||Curentvarabie
0 method s -] || MName
Implication i < THIEEE
Range
Aggregation R - |
Defuzzilication centoid - | Help Closs | ‘
Fienaming output varisble 1 to “Sudut_Putar_Motor" ‘

Gambar 9. Fuzzy Inference System “Mamdani”

Terdiri dari 2 input yaitu: cuaca dan hari, dan 1
output yitu: sudut putar motor servo
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Membership Function Editor: Smart_Clothesline - u] X B Rule Viewer: Smart_Clothesline - O ¥
File Edit View File Edit View Options
FIS Variables Membership function piots  PIot points: 181 EEmer = Sudututar, otor = 0

Hujan Panas

iy :

T |
LA L

0 T T T T T 2 T T

\HDIAVEHEEIHE"CUHBE" 0 10 o 10
Curtent Varisble Curtert Membership Function (slick on MF t sslect] |;|
Name Cusca Hame [Fuan g g
Type input Toee [aemt -]
Rms D (RS 32086
Display Range [010) ‘ Help | Close | ‘ e [m (Peteoms [107  |[Move e | ight | down| o | ‘

Fleady ‘

Ready | ‘ Help Close ‘
Gambar 14. Rule Viewer “Smart clothesline”

Gambar 10. Membership function input “ Cuaca’

Hasil Pengujian Sistem smart clothesline melalui

B Membership Function Editar: Smart_Clothesline - O X h . .
pendekatan logika fuzzy dapat dilihat pada tampilan
File Edit View . . g 3
S P == serial monitor IDE arduino pada Gambar di Bawah
Malam Siang ini:
1
duiputarvntnr
% &8 COM2 (Arduino/Genuino Uno) — u] X
Hari
Send
0 TIDAK HUJAN / SUDUT MOTOR O ~
o 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 TIDEK EUJAN / SUDUT MOTIOR 0
TEIREE TIDEK HUJAN / SUDUT MOTOR 0
Curent Yariable Current Membership Function [click on MF to select) TIDAK HUJAN / SUDUT MOICR O
Name TIDAK HUJAN / SUDUT MOICR 0
itee e Malam TIDEK HUJAN / SUDUT MOTOR 0
Type input Type trapmf - TIDAK HUJAN / SUDUT MOTCR O
e 50556 TIDAK EUJAN / SUDUT MOICR 0
Rangs 010 .
010] TIDAK EUJAN / SUDUT MOTCR 0
DiplyRance  [[1o] ‘ Help | e || TIDEK EUJAN / SUDUT MOTCR 0
TIDAK EUJAN / SUDUT MOICR 0
‘Heady | TIDAK HUJAN / SUDUT MOTCR 0
TIDEK EUJAN / SUDUT MOTCR 0
TIDAK EUJAN / SUDUT MOICR 0
H H H “ B TIDAK HUJAN / SUDUT MOTOR O
Gambar 11. Membership function input “Hari o MU ¢ SubUT wOTOR ©
TIDAK EUJAN / SUDUT MOTCR 0
TIDAK HUJAN / SUDUT MOTOR O
B Membership Function Editor: Smart_Clothesline - O X TIDAX EUJAN / SUDUT MOTOR 0
File Edit View TIDEK EUJAN / SUDUT MOTOR 0
FIS Variables Membersnip function piots Pl points: 181 TIDEK EUJAN / SUDUT MOTICR 0
ke = TIDEK EUJAN / SUDUT MOTIOR 0
R ST
F)A“ 1 TIDEK HUJAN / SUDUT MOTOR 0
Cuac§udu\:ularvulnr hd
i Autoscrol No line ending | 8500 baud
Hari o
. .. . «
Gambar 15. Hasil Pengujian 1 Sistem “Smart
) P
0 10 20 30 40 50 60 70 90 Clothesllne
Uutput\'anahle"SUHUCPUINVUIU('
Current Variable Current Membership Function [click on MF to select]
Name Sudul_Pular_ Moty | | Name Tulup &8 COM3 (Arduina/Genuina Uno) - [} x
Type oulput Type i = Send
Params 3090 50]
Range [090] =
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
DisphyRenge  [pagy | Help | Close |‘ HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
‘”Eady ‘ HUJAN, SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
. . «
Gambar 12. Membership function Output “Sudut HUJAN/ SUDOT MOTOR S0
” HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
Putar Motor Servo HUJAN/ SUDUT MOTCR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
B Rule Editor: Smart_Clothesline — o X KUJAN/ SUDOT MOTOR 90
File Edit View Options HUJAN/ SUDUT MOTCR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
1. IF [Cuaca is Hujan) and (Hari is Malam] then [Sudut_Putar_Motor is Tutup) [1]
2 I is Hujan) and Hariis Siang) th toris Tuup) 1 HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
30F 5 udut Putar Motor s Bukal (1] HUJRN/ SUDUT MOTCR 390
HUJAN/ SUDUT MOTCR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
HUJAN/ SUDUT MOTCR 90
It and Then B
EveEais Wit Sudut_Putar_Malor HUJAN/ SUDOT MOTCR 30
- HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
Ljan Malarn Tutur
HUJAN/ SUDUT MOTOR 90
none none none v
[+ Autoscroll Mo line ending  + 9600 baud
I not [ not [ not
Connectian height . . . “
o Gambar 16. Hasil Pengujian 2 Sistem “Smart
& ad 1 Deleterule | | Addrule | Changenie | e | clothesline
| The rule i changed ‘ | Hep | Do | ‘
|

Gambar 13. Rule editor “Smatrt clothesline”
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5 Kesimpulan Dan Saran
Simpulan

Berdasarkan hasil pengujian system smart
clothesline Berbasis Arduino menggunakan
metode logika fuzzy dapat di Tarik kesimpulan
bahwa sistem telah sesuai dengan rule base
yang dibuat menggunakan pendekatan logika
fuzzy mamdani. yaitu Motor servo dapat
bergerak dari sudut 0° sampai sudut 90°, yang
mempunyai arti bergerak menutup ketika
sensor air terkena air (hujan) dan sensor LDR
ketika tidak terkena cahaya (malam), dan
motor servo dapat bergerak dari sudut 90°
menuju sudut 0° yang mempunyai arti bergerak
membuka ketika sensor air kering (Panas) dan
sensor LDR terkena cahaya (Siang).
Saran

Berikut saran yang peneliti sampaikan
kepada pembaca penelitian ini yaitu:
Sebaiknya Desain symtem smart clothesline
berbasis arduino menggunakan logika fuzzy ini
dapat diimplementasikan dalam bentuk
prototype yang nyata. Dan dikembangkan
dapat dipantau dan dikendalikan dari jarak
jauh dengan menggunakan sistem berbasis
android.
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