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PEMBAHASAN 
 Latar Belakang 

 Maksud dan Tujuan 

 Rumusan Masalah 

 Batasan masalah 

 Perancangan 

 Pengujian 

 Kesimpulan dan Saran 

 

 



Latar Belakang 

 Hujan yang tidak diharapkan. 

 Kekeringan. 

 Kecurangan. 



Maksud dan Tujuan 
 Maksud 

Mengefisienkan waktu. 

 

 Tujuan 

 Hasil pengukuran dan kendali irigasi tersebut dapat digunakan 

untuk mengendalikan sistem irigasi. 

 



Rumusan Masalah 
 Bagaimana sistem dapat membuka dan menutup pintu air. 

 Bagaimana sistem dapat bekerja secara otomatis atau manual. 

 Bagaimana user mengetahui kondisi air dan kondisi pintu air 

dalam sistem. 

 



Batasan Masalah 
 Pembacaan data oleh sensor. 

 Komunikasi data menggunakan frekuensi Radio YS 1100U. 

 Mengatur kondisi ketinggian air. 



Diagram Blok  Pada Sistem Irigasi 
 



Diagram Blok Pada User/PC  



Diagram Alir Sistem Mulai 

Inisialisasi Program 

A 

Baca Data Sensor 
PING 

Kirim Data ke PC 

Terima Data dari 
PC 

If 
Mode1=

0 

Panggil Prosedur 
Otomatis 

Panggil 
Prosedur 
Manual 

T 

Y 



Komponen Penunjang 
Mikrokontroler Basic 
stamp (BS2P40) 

 

Radio Frekuensi YS 1100U  



Sensor PING Ultrasonik 

 

Rangkaian Driver Rilay 

Motor DC 

 



Perancangan mekanik  









Software Mode Otomatis 



Software Mode Manual 



Pengujian Perangkat Keras 

JARAK DATA YANG 

DIKIRIM 

DATA YANG 

DITERIMA 

STATUS 

±100 TES TES BERHASIL 

±200 TES TES BERHASIL 

±300 TES TES Kurang Baik 

±400 TES TES Kurang Baik 

±500 TES - GAGAL 

Pengujian Radio Frekuensi (Modul Radio YS-1100U) 
 



   Pengujian Radio(YS1100) Hasil Penerimaan Data Pada Hyper 

Terminal 

 

 



Pengujian Sensor PING Ultrasonik 

 Hasil pengujian sensor PING ultrasonic di baskom berdiameter 

±50cm dan tinggi ±25cm 

     

 PING Ultrasonik Mistar Status 

75cm 0cm Tepat 

70cm 5cm Tepat 

65cm 10cm Tepat 

55cm 20cm Tepat 

35cm 40cm Tepat 

25cm 50cm Tepat 

5cm 70cm Tepat 



 Hasil pengujian sensor PING ultrasonic di ember berdiameter 

±30cm dan tinggi ±30cm 

PING Ultrasonik Mistar Status 

35cm 0cm Tepat 

30cm 5cm Tepat 

25cm 10cm Tepat 

20cm 15cm Tepat 

15cm 20cm Tepat 

10cm 25cm Tepat 

5cm 30cm Tepat 



Pengujian Perangkat Lunak 
Interface VB Otomatis 



Interface VB Manual 



 Hasil Pengujian interface VB 

 
 

Fungsi Status 

Auto/Manual BERHASIL 

Status Pintu BERHASIL 

Ketinggian Air BERHASIL 

Buka/ tutup pintu 1 BERHASIL 

Buka/ tutup pintu 2 BERHASIL 



KESIMPULAN 

   Sistem yang dirancang telah mampu mendeteksi ketinggian air 

dan mengirimkan data ketinggian air, status pintu, dan kendali 

otomatis atau manual. 

 



SARAN 
 Hadware masih jauh dari realisasi sesungguhnya, 

diharapkan bentuk serta bahan yang digunakan untuk 
sistem ini dapat semirip mungkin dengan keadaan 
aslinya atau keadaan irigasi sesungguhnya. 

 



Gambar Hasil Pengujian 







Demo Alat 

100_6349.avi
100_6349.avi
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