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BAB 2  

DASAR TEORI 

  
 

2.1 KAJIAN PUSTAKA 

Penelitian yang terlah dilakukan oleh Aditama, dkk pada tahun 2022 dengan 

judul Otomasi Litter Box Serta Pemantauan Dalam Kandang Kucing Berbasis 

Internet of Things. Penelitian ini bertujuan untuk mengawasi kondisi kesehatan 

kucing, termasuk kebersihan litter box dari buang air besar dan kecil, serta 

memberikan makanan dan minuman secara otomatis. Pemberian makan terjadwal 

dan penyaringan otomatis pada litter box menggunakan teknologi Internet of Things 

(IoT). Aplikasi mobile mencakup fitur pembersihan litter box, pemberian makan 

sesuai jadwal, dan pemantauan pola makan serta minum kucing. Hasil pengujian 

menunjukkan bahwa pemantauan ketersediaan air minum dengan kapasitas 250 ml 

dapat diakses melalui sensor ultrasonik. Pemberian makan sesuai jadwal 

menghasilkan rata-rata porsi makanan sebesar 30 ± 0.48 gram. Notifikasi aktif 

ketika litter box dibersihkan 3 kali, ketersediaan makanan kurang dari 50 gram, dan 

air minum kurang dari 5 cm. Subsistem pembersih litter box memiliki delay 5 detik. 

Pemantauan makanan menggunakan load cell memiliki presentase 

error sebesar 16.37% [4]. 

Penelitian yang terlah dilakukan oleh Andi, dkk pada tahun 2020 dengan 

judul Purwarupa Smart Litter Box Kucing Dan Pengisian Pasir Otomatis Berbasis 

Arduino. Pada penelitian ini, dikembangkan sebuah litter box yang secara otomatis 

membersihkan feses kucing dan mengisi dispenser dengan pasir. Sistem ini 

dilengkapi dengan umpan balik, termasuk indikator LED, bunyi buzzer, dan LCD 

untuk memberikan informasi status kapasitas dispenser pasir. Sensor ultrasonik 

digunakan untuk mendeteksi keberadaan kucing dalam litter box dan mengukur 

kapasitas pasir di dispenser. Sensor inframerah digunakan untuk mengukur tinggi 

pasir dalam litter box. Motor servo digunakan untuk mengendalikan katup 

dispenser dan tutup tempat sampah feses, sementara motor DC berfungsi sebagai 

penggerak sisir pasir. Arduino UNO bertindak sebagai pengolah data. Hasil 

penelitian menunjukkan bahwa sistem deteksi kucing berfungsi dengan baik, 
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dengan rata-rata error pengujian dispenser sebesar 5,15% dan batas toleransi jarak 

sebesar 10 cm. Sensor inframerah dapat mendeteksi objek sesuai dengan jarak yang 

ditentukan, dan keseluruhan sistem dapat beroperasi dengan baik [5]. 

Penelitian yang terlah dilakukan oleh Rendi, dkk pada tahun 2019 dengan 

judul Rancang Bangun Automatic Cat Litter Box Berbasis Arduino Uno. Penelitian 

ini membuat Automatic Cat Litter Box yang bekerja layaknya closet urinoir sensor 

yang dapat membuang kotoran kucing dari kotak kotorannya setelah kucing 

melakukan repositori dikotak itu dan membuangnya ke kotak penampung yang 

sudah dilapisi plastik dan tutup agar bau kotoran tidak tercium. Automatic Cat Litter 

Box ini menggunakan Sensor Ultrasonik HC-sr04 sebagai pendeteksi keberadaan 

kucing yang bekerja berdasarkan perubahan jarak yang terbaca oleh sensor. Sensor 

Ultrasonik HC-sr04 dapat mendeteksi benda atau sesuatu objek yang ada dalam 

area berpasir dari Litter box dengan menentukan range jarak 37cm – 40cm sebagai 

jarak awal atau jarak dimana sensor tidak mendeteksi adanya objek dan jika jarak 

yang terbaca diluar dari range jarak awal maka dapat dinyatakan sensor telah 

mendeteksi sesuatu objek. Memiliki tiga keriteria dalam sistem kerjanya yang 

pertama adalah ketika objek yang terdeteksi didalam area berpasir dari Litter box 

lebih dari 30 detik dengan waktu tunda 10 detik yang telah terpenuhi, 10 maka dapat 

dipastikan sistem pada Automatic Cat Litter Box akan secara otomatis berkerja. 

Yang kedua jika objek terdeteksi kurang dari 30 detik, maka sistem pada Automatic 

Cat Litter Box tidak dapat berkerja. Dan yang ketiga jika objek terdeteksi lebih dari 

30 detik tetapi dengan waktu tunda yang kurang dari 10 detik, maka sistem pada 

Automatic Cat Litter Box tidak dapat berkerja atau kembali pada 

proses pendeteksian [2]. 

Penelitian yang telah dilakukan oleh Yuli, dkk tahun 2021 dengan judul 

Sistem Monitoring Tempat Sampah Pintar Di Pusat Penelitian Konservasi 

Tumbuhan dan Kebun Raya-Lipi. Penelitian tersebut membahas pengembangan 

sistem pemantauan sampah pintar menggunakan NodeMcu di Pusat Penelitian 

Konservasi Tumbuhan dan Kebun Raya - LIPI. Sistem ini menggunakan sensor 

ultrasonik dan sensor berat untuk mendeteksi kapasitas dan berat sampah, dengan 

data dikirim ke Firebase dan dipantau menggunakan aplikasi Android. Notifikasi 

pada penelitian ini berupa teks yang dapat memberitahukan tentang keadaan tempat 
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sampah pada saat itu, berisikan kapasitas dengan satuan persen dan berat dengan 

satuan gram. Tujuan sistem ini adalah untuk mengatasi masalah pengelolaan 

sampah dan meningkatkan kebersihan kebun raya. Pada sistem ini, terdapat sensor 

ultrasonik yang ditempatkan di dalam tempat sampah, sementara sensor berat 

ditempatkan di luar tempat sampah. Sensor ultrasonik digunakan untuk membaca 

kondisi di dalam tempat sampah ketika sudah penuh atau masih memiliki cukup 

ruang ataupun kosong, sedangkan sensor berat berfungsi untuk mengukur berat 

ketika ada sampah yang masuk [7].  

Berikutnya penelitian yang dilakukan oleh Alfarisi, dkk pada tahun 2023 

dengan judul Analisis Akurasi Dan Presisi Sensor Ultrasonik Hc-Sr04 Pada Robot 

Krpai. Penelitian ini membahas penggunaan sensor ultrasonik HC-SR04 pada robot 

KRPAI (Kontes Robot Pemadam Api Indonesia) dan menganalisis akurasi serta 

presisinya dalam pembacaan jarak. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sensor 

ultrasonik HC-SR04 menunjukkan hasil akurasi dan presisi yang baik, dengan nilai 

pengukuran yang cukup dekat dengan alat ukur dan konsistensi nilai masing-

masing pengukuran setiap sensornya. Pada pengujian, sensor tersebut tidak 

melebihi batas toleransi pengukuran sebesar 1 cm, dengan nilai rata-rata akurasi 

sensor kurang dari 10%. Grafik linieritas menunjukkan nilai R2 mendekati angka 

1, yang menunjukkan bahwa sensor tersebut akurat. Dengan demikian, sensor 

ultrasonik HC-SR04 dapat diandalkan dalam aplikasi robotika dan memberikan 

hasil nilai pengukuran yang konsisten [8]. 

Selanjutnya, penelitian yang dilakukan oleh Agit, pada tahun 2022 dengan 

judul Perbandingan Tingkat Akurasi Pengukuran Ketinggian Air pada Sensor HC-

SR04, HY-SRF05, dan JSN-SR04T. penelitian ini membahas terkait akurasi 

pengukuran ketinggian air menggunakan sensor HC-SR04, HY-SRF05, dan JSN-

SR04T. Penelitian ini bertujuan untuk menentukan performa masing-masing sensor 

guna menemukan sensor ultrasonik dengan akurasi tertinggi untuk deteksi 

ketinggian air. Metode penelitian melibatkan penggunaan mikrokontroler dan 

pengukuran pada berbagai tingkat air. Data kemudian dianalisis menggunakan 

metode analisis statistik dan pengukuran reliabilitas. Hasilnya menunjukkan bahwa 

sensor HC-SR04 memiliki tingkat error pengukuran terendah, sementara sensor 

JSN-SR04T memiliki tingkat error tertinggi. Studi ini memberikan wawasan 
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berharga untuk memilih sensor ultrasonik yang paling akurat untuk deteksi 

ketinggian air. Sensor HC-SR04 direkomendasikan untuk pengukuran ketinggian 

air dalam rentang 10 hingga 100 cm karena memiliki akurasi tertinggi dengan 

tingkat error rata-rata 1,03% [9]. 

Pada penelitian empat melakukan pemantauan kapasitas pada tempat 

sampah. Pada penelitian yang dilakukan oleh Yuli dkk menggunakan sensor 

ultrasonik. Hasil dari penelitian tempat sampah pertama pada sensor ultrasonik 

memiliki nilai rata-rata error sebesar 8.95% dengan tingkat akurasi sensor 91,05% 

lalu untuk tempat sampah kedua memiliki nilai error 10.66% dan tingkat akurasi 

sensor 89,34%. Kemudian pada penelitian kelima yang dilakukan oleh Alfarisi dkk 

menggunakan sensor HC-SR04 sebagai dalam pembacaan jarak sudah cukup baik 

tidak melebihi batas toleransi pengukuran sebesar 1cm dan sensor menunjukan nilai 

rata-rata akurasi kurang dari 10%. Lalu pada penelitian keenam yang dilakukan 

oleh agit melakukan perbandingan sensor jarak yang mana sensor HC-SR04 

mempunya nilai error paling rendah yaitu 1,03%. Berdasarkan dari penelitian 

terdahulu sensor HC-SR04 ini dapat digunakan sebagai alat pengukur jarak atau 

kapasitas pada suatu ruang.  

Penelitian yang dilakukan oleh Ari dkk tahun 2022 yang berjudul Smart 

Counter Pada Kapasitas Bus Transjakarta Menggunakan Sensor Infrared Berbasis 

Arduino Uno Atmega328. Penelitian ini membahas penggunaan sensor infrared 

berbasis Arduino Uno untuk membuat smart counter pada bus Transjakarta. 

Penelitian juga membandingkan algoritma Naïve Bayes dan K-Nearest Neighbor 

(KNN) dalam menghitung akurasi data penumpang. Hasil penelitian menunjukkan 

bahwa sensor infrared dapat mendeteksi objek dengan jarak maksimal 15 cm. 

Algoritma Naïve Bayes memiliki tingkat akurasi 96.67%, sedangkan algoritma K-

Nearest Neighbor (KNN) memiliki tingkat akurasi 86.67%. Dari hasil penelitian, 

algoritma Naïve Bayes lebih baik dalam menghitung akurasi ketepatan input data 

daripada algoritma KNN. Komponen yang digunakan dalam desain smart counter 

untuk bus meliputi Arduino Uno R3, Liquid Crystal Display (LCD), Infrared 

Sensor, Ultrasonik Sensor, dan Buzzer. Sistem ini dirancang untuk secara otomatis 

menghitung dan menampilkan jumlah penumpang yang masuk dan keluar dari bus, 

dengan menggunakan algoritma Naïve Bayes dan K-Nearest Neighbor untuk 
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klasifikasi dan akurasi. Komponen-komponen tersebut diuji untuk fungsionalitas 

dan kinerja dalam sistem smart counter [10]. 

Selanjutnya penelitian yang dilakukan oleh Safwan dkk tahun 2021 yang 

berjudul Rancang Bangun Prototype Alat Pengukur Jarak Vertikal dan Horizontal 

berbasis Infrared dan Roda. Penelitian ini membahas terkait pengukuran jarak 

vertikal dan horizontal dilakukan menggunakan dua perangkat. Meskipun saat ini 

terdapat beberapa perangkat yang dapat digunakan untuk melakukan pengukuran 

keduanya dalam satu perangkat, namun penggunaannya masih kompleks bagi orang 

awam. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang suatu perangkat yang 

menggabungkan fungsi pengukuran vertikal dan horizontal dengan menggunakan 

dua sensor, sehingga dapat lebih mudah digunakan oleh orang awam. Alat ini 

dilengkapi dengan Incremental rotary encoder sebagai alat pengukur jarak 

horizontal, sensor Infrared sebagai alat pengukur jarak vertikal, serta seven 

segment sebagai penampil data pengukuran dari Incremental rotary encoder dan 

Infrared dalam satuan centimeter (cm) [11].  

Berdasarkan penelitian keempat melakukan pendeteksian objek yaitu 

penumpang bus ketikan masuk ke dalam bus. Pada penelitian yang dilakukan oleh 

Ari dkk sensor infrared dapat mendeteksi objek dengan maksimal jarak 15 cm. Pada 

penelitian ini juga memiliki akurasi keberhasilan dari sensor infrared menggunakan 

algoritma naïve bayes adalah 96.67 % dan akurasi keberhasilan dari sensor infrared 

menggunakan pada algoritma K-Nearest Neighbor (KNN) adalah 86.67%. 

Berdasarkan penelitian kelima melakukan pengujian sensor infrared dengan posisi 

berbeda. Pada penelitian yang dilakukan oleh safwan dkk ini menguji sensor 

infrared dengan dua posisi berbeda yaitu horizontal dan vertikal. Pada pengujian 

ini sensor infrared memiliki nilai akurasi 97%-100%. Berdasarkan dua penelitian 

tersebut sensor infrared ini dapat digunakan untuk mendeteksi objek. 

Peineili iti ian yang di ilakukan oleih Di io dkk pada tahun 2020 yang beirjudul 

Siisteim Keindali i Keiceipatan Motor DC Beirbasi is Ardui ino deingan Meitodei Opein Loop. 

Peineili iti ian iini i dirancang deingan meinggunakan kombi inasi i peirangkat lunak dan 

keiras. Beibeirapa komponein keiras yang teirli ibat meincakup rangkai ian, catu daya, 

Ardui ino, seinsor arus, seinsor teigangan, seinsor arus, gatei dri ivei, motor DC, dan 

peirangkat lunak Ardui ino IiDEi. Tahap peinguji ian di ilakukan deingan meingukur 



9 
 

keiluaran dari i seiti iap komponein. Ji ika hasi ilnya meimeinuhi i kri iteiri ia yang di iteitapkan, 

maka peirangkat i ini i si iap untuk di iopeirasi ikan. Hasi il peinguji ian meinunjukkan bahwa 

deingan meineitapkan seitpoi int teigangan PWM (Pulsei Wi idth Modulati ion) seibeisar 

239, deingan vari iasi i teigangan i input dari i 50V, 100V, 150V, hiingga 200V deingan 

meinggunakan beiban seibagai i reifeireinsi i untuk meingukur keiceipatan teirukur, dapat 

di isiimpulkan bahwa peinguji ian keiceipatan motor DC beirhasi il di ilakukan [12]. 

Seilanjutnya peineili iti ian yang di ilakukan oleih Seipta dkk pada tahun 2020 yang 

beirjudul Prototi ipei Robot Peimbeirsi ih Lantai i Beirbasi is Mikrokontroler deingan Seinsor 

Ultrasoni ik. Peineili itiian i ini i membahas teirkai it prototi ipei robot peimbeirsi ih lantai i yang 

meinggunakan mi ikrokontroleir dan di ileingkapi i deingan seinsor ultrasoni ik. Robot i inii 

di irancang untuk meilakukan tugas peimbeirsi ihan dan peingeilapan lantai i rumah dalam 

jangka waktu teirteintu. Seilai in i itu, robot i ini i juga mampu meindeiteiksi i ri intangan yang 

mungki in muncul dii jalur yang akan di iteimpuh. Alat i ini i meiliibatkan peinggunaan 

Ardui ino Uno dan Ardui ino Nano seibagai i kontrol pusat, RTC (Reial Tiimei Clock) 

untuk meinjadwalkan waktu keirja robot seisuai i deingan jadwal yang teilah di iteitapkan, 

motor DC seibagai i roda robot, pompa DC untuk meingeiluarkan cai iran peimbeirsi ih 

lantai i, dua motor DC untuk meilakukan tugas peingeilapan lantai i, dan FAN untuk 

meingeiri ingkan lantai i. Seinsor ultrasoni ik di igunakan untuk meindeiteiksi i adanya 

ri intangan di i seipanjang jalur yang akan di ilalui i oleih robot [13]. 

Beirdasarkan dua peineili iti ian yang di ilakukan oleih Di io dkk (2020) dan Seipta 

(2020), bahwa motor dc dapat di igunakan untuk peimbuka dan peinutup seicara 

otomati is. Beirdasarkan keidua peineili iti ian teirseibut motor DC meimiili iki i peiran seintral 

dalam si isteim keindali i keiceipatan motor DC beirbasi is Ardui ino deingan meitodei Opein 

Loop, seirta dalam prototi ipei robot peimbeirsi ih lantai i beirbasi is mi ikrokontroleir deingan 

seinsor ultrasoni ik. Pada peineili iti ian peirtama, motor DC di igunakan seibagai i komponein 

utama yang di ikeindali ikan deingan meinggunakan teigangan PWM (Pulsei Wi idth 

Modulati ion) untuk meincapai i keiceipatan yang di ii ingiinkan. Peineili iti ian keidua 

meinunjukkan peinggunaan motor DC seibagai i peinggeirak utama pada robot 

peimbeirsi ih lantai i, yang di ili ibatkan dalam tugas peimbeirsi ihan dan peingeilapan lantai i 

deingan kontrol yang di ikeindali ikan oleih mi ikrokontroleir. Fungsi i motor DC dalam hal 

i ini i adalah untuk meinghasi ilkan geirakan atau putaran yang di ipeirlukan dalam 
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meilaksanakan tugas teirteintu, seijalan deingan keibutuhan peingaturan keiceipatan atau 

keindali i robot peimbeirsi ih lantai i. 

 

2.2 KUCING 

Miacis dipercaya sebagai nenek moyang kucing, selain nenek moyang 

anjing dan beruang. Binatang liar yang memiliki rupa mirip musang ini hidup pada 

masa Eosen sekit 50 juta tahun silam. Selanjutnya, miacis mengalami evolusi 

menjadi berbagai keturunan kucing. Adapun perkembangan evolusi keluarga 

kucing terbagi dalam tiga kelompok, yaitu Panthera, Acinonyx, dan Felis. Felis 

adalah sejenis kucing kecil, salah satunya african wild cat (Felis sylvestris) yang 

kemudian berkembang menjadi kucing modern. Kucing merupakan hewan dengan 

kemampuan luar biasa. Bahkan, struktur tubuhnya membuat kita tercengang. 

Semua sistem dalam tubuhnya berfungsi dengan sangat baik, mulai dari sistem 

sirkulasi, pencernaan, pernapasan, reproduksi, hingga tulang. Semua sistem 

tersebut tersusun dengan baik. Sama halnya dengan hewan sejenis lainnya (Felix), 

kucing memiliki insting memangsa yang luar biasa. Kemampuan ini tidak begitu 

tajam pada beberapa jenis hewan. Jenis kucing memiliki ragam warna, ukuran, 

bentuk, dan dengan karakteristik khas. Wajah kucing ada yang bulat dan ada pula 

yang datar. Adapun telinganya ada menunjuk ke atas dan ada juga yang melipat 

dengan ukuran lebar atau kecil. Bulunya ada yang keriting, berbulu panjang, 

dan berbulu pendek [14]. Kucing kuci ing dapat di ili ihat seipeirti i gambar 2.1.  

 

 

Gambar 2.1 Kucing [15] 
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2.3 LITTER BOX 

Biasanya, kucing menggali lubang kecil dengan cakar depannya untuk 

buang air kecil atau besar, kemudian ditutupi. Di satu sisi, menutupi urin dan feses 

berfungsi untuk menjaga kebersihan wilayah kucing, sedangkan di sisi lain, sistem 

alami kucing akan lebih sulit mendeteksinya. Menggali adalah perilaku yang tidak 

harus dipelajari kucing. Itu adalah naluri dan bagian dari kebiasaan kucing saat 

membuang kotoan kucing. Tentu saja, tidak semua permukaan cocok untuk digali. 

Litter box merupakan tempat di mana kucing dapat buang air, baik buang air kecil 

maupun buang air besar. Litter box biasanya diisi dengan pasir khusus untuk 

kucing, yang dapat menyerap bau dan menjaga kebersihan. Ada berbagai jenis litter 

box yang tersedia di pasaran, termasuk litter box tertutup dan terbuka. Beirsi ihkan 

kotak pasi ir seicara teiratur, seiti idaknya seikali i atau dua kali i seihari i untuk 

meinghi ilangkan kotoran yang sudah ada. Ganti i pasiir kuci ing seicara beirkala, 

bi iasanya dalam reintang satu hi ingga dua mi inggu, teirgantung pada jeini is pasi ir dan 

preifeireinsi i kuci ing. Peimbeirsi ihan ruti in kotak pasi ir peinti ing untuk meinjaga keibeirsi ihan 

dan keiseihatan kuci ing, seirta meinceigah bau yang ti idak seidap. Peimbeirsi ihan ruti in 

kotak pasi ir peinti ing untuk meinjaga keibeirsi ihan dan keiseihatan kuci ing, seirta 

meinceigah bau yang ti idak seidap [16]. Li itteir box kuci ing dapat di ili ihat seipeirti i gambar 

2.2.  

 

 

Gambar 2.2 Litter box Kucing [17] 

 

2.4 SENSOR ULTRASONIK 

Seinsor ultrasoni ik adalah seibuah alat yang dapat meingukur jarak seibuah 

beinda deingan meimanfaatkan geilombang suara (ultrasoni ik). Seihi ingga meimi iliikii 



12 
 

fungsi i meingubah eineirgi i fi isi is dalam hal iini i geilombang ultrasoni ik meinjadi i eineirgi i 

li istriik. Seinsor i ini i banyak di igunakan dalam peirancangan si isteim peingukuran jarak 

kareina ti idak teirpeingaruh teirhadap warna objeik dan keilunakan objeik. Seinsor 

ultrasoni ik beirpeiran seibagai i peirangkat yang mampu meingukur jarak suatu objeik 

deingan meimanfaatkan geilombang suara, khususnya geilombang ultrasoni ik. 

Fungsi inya adalah meingkonveirsi i eineirgi i fi isi is, dalam hal i ini i geilombang ultrasoni ik, 

meinjadi i eineirgi i li istri ik. Seinsor i ini i seiri ingkali i di igunakan dalam peirancangan si isteim 

peingukuran jarak kareina ti idak teirpeingaruh oleih warna atau keikeirasan objeik [18]. 

Geilombang ultrasoni ik adalah geilombang suara yang meimpunyai i freikueinsi i 

yang sangat ti inggi i yai itu 20.000Hz. Geilombang i ini i akan di ihasi ilkan oleih transmi itteir 

pada seinsor ultrasoni ik dan di iteiri ima keimbali i deingan reiceii iveir pada seinsor 

ultrasoni ik. Geilombang ultrasoni ik teirseibut di ibangki itkan meilalui i seibuah alat yang 

di iseibut deingan pi ieizoeileiktri ik deingan freikueinsi i teirteintu. Pi ieizoeileiktri ik i ini i akan 

meinghasi ilkan geilombang ultrasoni ik (umumnya beirfreikueinsi i 40 KHz) keiti ika 

seibuah osi ilator di igunakan. Seicara umum, seinsor akan meingi iri im geilombang 

ultrasoni ik pada freikueinsi i teirteintu dan meindeingarkan saat geilombang teirseibut 

meimantul keimbali i kei seinsor. Seinsor akan meinghi itung seiliisi ih waktu antara 

peingi iri iman dan waktu geilombang pantul di iteiri ima [19]. Sensor ultrasinik dapat 

dilihat pada gambar 2.3. 

 

 

Gambar 2.3 Sensor ultrasonik [20] 

 

Secara umum, sensor ultrasonik mengirimkan gelombang ultrasonik pada 

frekuensi tertentu dan mendeteksi saat gelombang tersebut memantul kembali ke 

sensor. Selanjutnya, sensor menghitung selisih waktu antara pengiriman dan 
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penerimaan gelombang pantul untuk menentukan jarak objek dari sensor. Proses ini 

memanfaatkan prinsip perambatan gelombang suara dalam medium tertentu, seperti 

udara atau air, dan memungkinkan sensor ultrasonik untuk mengukur jarak dengan 

presisi berdasarkan waktu yang diperlukan oleh gelombang ultrasonik untuk 

melakukan perjalanan ke objek dan kembali ke sensor. 

 

Gambar 2.4 Cara kerja sensor ultrasonik [21] 

 

Pada Gambar 2.3 meirupakan meitodei peingukuran jarak yang meili ibatkan 

satu peimancar dan satu peineiri ima, deingan objeik yang seijajar. Seinsor akan 

meingi iri imkan geilombang ultrasoni ik yang meimi ili ikii freikueinsi i dan durasi i waktu 

teirteintu, deingan freikueinsi i diiatas 20 KHz. Geilombang yang di ipancarkan akan 

meirambat seibagai i geilombang suara deingan keiceipatan seiki itar 340m/s. Saat 

geilombang meincapai i objeik dan meimantul, seinsor akan meimbaca geilombang 

teirseibut. Meingi ingat geilombang ultrasoni ik meineimpuh dua kali i peirjalanan, 

peirsamaan yang di igunakan untuk meinghi itung jaraknya adalah 𝑆 = 
340×𝑡

2
, di i mana 

S adalah jarak antara seinsor ultrasoni ik dan objeik, dan t adalah seili isi ih waktu antara 

peingi iri iman dan peineiri imaan geilombang pantul [22]. Miikrokontroleir meimbaca i input 

analog dari i seinsor ultrasoni ik HC-SR04. Seinsor ultrasonik HC-SR04 iinii 

meimpunyai i jangkauan dari i 2 cm sampai i deingan 400 cm. Iinput yang teirbaca akan 
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di ikonveirsi i kei dalam jarak deingan ukuran ceinti imeiteir (cm) yang akan di itampi ilkan 

ada seiri ial moni itor Ardui ino IiDEi [23]. 

 

2.5 SENSOR INFRARED 

Dalam rangkai ian seinsor i infrareid meimpunyai i 2 komponein i infrareid adalah 

peimancar i infrareid (IiR Transmi itteir) dan peineiri ima i infrareid (IiR Reiceii iveir). Peimancar 

i infrareid i ini i meirupakan seibuah photodi ioda yang dapat meimancarkan si inar 

i inframeirah, seidangkan peineiri ima i infrareid adalah seibuah di ioda khusus yang 

beirfungsi i seibagai i peineiri ima si inar i inframeirah.  

Seiteilah cahaya i infrareid di iteimbakkan pada objeik dan teirpantul, lalu 

Fototransi istor akan mulai i beikeirja. Fototransi istor akan beikeirja dalam peineiri ima 

cahaya i inframeirah. Pada Fototransi istor pantulan eineirgi i cahaya i inframeirah di iubah 

meinjadi i arus li istri ik. Fototransi istor adalah meirupakan kombi inasi i fotodi iodai dan 

peinguatan transi istor. Fototransi istor meimi iliiki i seinsi iti iviitas yang leibi ih ti inggii 

di ibandi ingkan fotodi ioda, teitapi i deingan waktu reispon yang seicara umum akan leibi ih 

lambat dari i pada fotodi ioda. Pada pri insi ip keirjanya, keiti ika cahaya i inframeirah 

di iteiri ima oleih fototransi istor maka basi is fototransi istor akan meingubah eineirgi i cahaya 

i inframeirah meinjadi i arus liistri ik. Arus liistri ik teirseibut meirupakan basi is holei. 

Peirgeirakan eileiktron di iseibut seibagai i muatan li istri ik neigati if dan peirgeirakan holei 

di iseibut seibagai i muatan li istri ik posi itiif [24]. Gambar sensor ultrasonik dapat diliat 

pada gambar 2.5 

 

 

Gambar 2.5 Sensor Infrared [25] 

 

Cara keirja Seinsor Iinfrareid 

Konseip dasar darii seinsor IiR yang di igunakan untuk meindeiteiksi i suatu beinda 

adalah deingan cara me intransmi isi ikan si inyal i infrareid (IiR transmi itteir) keimudi ian 
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si inyal iinframeirah i ini i di ipantulkan oleih peirmukaan suatu objeik dan siinyal di iteiri ima 

oleih peineiri ima i infrareid (IiR reiceii iveir).  

 

 

Gambar 2.6 Cara kerja sensor infrared [26] 

 

Gambar 2.6 merupakan cara kerja dari sensor infrared. Pada dasarnya 

sensor infrared memiliki IR transmitter dan IR receiver. Sensor inframerah (IR) 

bekerja berdasarkan prinsip pemanfaatan radiasi inframerah yang dihasilkan oleh 

objek atau sumber panas. Warna Hi itam dan Puti ih yang di igunakan seibagai i IiR 

transmi itteir dan IiR reiceii iveir adalah warna uni iveirsal bahwa warna hi itam meinyeirap 

atau meineiri ima infrared dan warna puti ih meinceirmi inkan keiseiluruhan i insi idein radi iasi i 

di i atasnya. Beirdasarkan pri insi ip iini i, posiisi i keidua dari i keidua LEiD IiR dan fotodi ioda 

di iteimpatkan beirdampi ingan. Keiti ika IiR transmi itteir meimancarkan radi iasi i 

i inframeirah, kareina ti idak ada peimbatas antara transmi itteir dan reiceii iveir, radi iasi i yang 

di ipancarkan harus di ipantulkan keimbali i kei fotodi ioda seiteilah meinabrak objeik apa 

pun. Peirmukaan beinda dapat di ibagi i meinjadi i dua jeini is: peirmukaan reifleikti if dan 

peirmukaan non-reifleikti if. Ji ika peirmukaan objeik beirsi ifat reifleikti if, yai itu puti ih atau 

warna teirang lai innya, seibagi ian beisar radi iasi i i infrareid akan di ipantulkan keimbali i dan 

meincapai i fotodi ioda. Teirgantung pada i inteinsi itas radi iasi i yang di ipantulkan keimbali i, 

keimudi ian arus meingali ir di i fotodi ioda. Ji ika peirmukaan objeik ti idak beirsi ifat reifleikti if, 

yai itu hi itam atau warna geilap lai innya, i ia meinyeirap hampi ir seimua radi iasi i i inframeirah 

yang di ipancarkan IiR LEiD. Kareina ti idak ada radi iasi i yang di ipantulkan, tiidak ada 

i insiidein radi iasi i pada fotodi ioda dan keitahanan fotodi ioda teitap leibi ih ti inggi i seihi ingga 

ti idak ada arus meingali ir. Siituasi i i ini i miiri ip deingan ti idak ada objeik sama seikali i.  
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Gambar 2.7 Cara Kerja Sensor IR [26] 

 

Gambar 2.7 meinggambarkan posi isi i peineimpatan transmi itteir dan reiceii iveir 

sangat peinti ing. Bai ik transmitter maupun reiceii iveir harus di iteimpatkan pada sudut 

teirteintu, seihi ingga peindeiteiksi ian suatu objeik teirjadi i deingan beinar. Sudut yang 

di igunakan dari i seinsor yang +/- 45 deirajat.  

 

 

Gambar 2.8 Posisi Sensor IR [26] 

 

Gambar 2.8 untuk meinghi indari i pantulan dari i beinda-beinda di i seiki itarnya 

seilai in objeik, bai ik IiR transmi itteir dan IiR reiceii iveir harus di iapi it deingan beinar [26]. 

 

2.6 RELAY 

Relay adalah suatu komponen elektronik yang berfungsi sebagai sakelar 

elektromagnetik yang dioperasikan oleh arus listrik. Reilay adalah suatu alat 

eileiktromagneiti ik yang di iopeirasi ikan oleih peirubahan kondi isii suatu rangkai ian li istriik. 

Beirguna untuk meingakti ifkan peiralatan lai innya deingan cara meimbuka atau 

meinutup kontak deingan meimbeiri ikan rangkai ian reilay teirseibut logi ika 1 dan 0. Salah 

satu keigunaan reilay dalam duniia i industri i iialah untuk iimpleimeintasi i logiika kontrol 

dalam suatu si isteim. Seibagai i bahasa peimrograman di igunakan konfi igurasi i yang 
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di iseibut laddeir di iagram atau reilay laddeir logi ic Reilay di ibutuhkan dalam rangkai ian 

eileiktroni ika seibagai i eikseikutor seikali igus i inteirfacei antara beiban dan si isteim keindali i 

eileiktroni ik yang beirbeida siisteim poweir supply. Seicara fi isi ik antara saklar atau 

kontaktor deingan electromagnetic reilay teirpi isah seihi ingga antara beiban dan siisteim 

kontrol teirpi isah Bagi ian utama reilay elektromagnet adalah kumparan 

eileictromagneit, saklar atau kontaktor, swi ing armatur dan spri ing (peigas). Reilay dapat 

di igunakan untuk meingontrol motor AC deingan rangkai ian kontrol DC atau beiban 

lai in deingan sumbeir teigangan beiban. Reilay meirupakan suatu alat eileiktromagneiti ik 

yang di iopeirasi ikan oleih peirubahan kondi isi i suatu rangkai ian li istri ik. Beirguna untuk 

meingakti ifkan peiralatan lai innya deingan cara meimbuka atau meinutup kontak deingan 

meimbeiri ikan rangkai ian reilay teirseibut logi ika 1 atau 0. Reilay adalah Saklar (Swi itch) 

yang di iopeirasi ikan seicara li istriik dan meirupakan komponein Eileictromeichani ical yang 

teirdi iri i dari i 2 bagi ian utama yakni i Eileiktromagneit (Coi il) dan Meikani ikal (seipeirangkat 

Kontak Saklar/Swi itch). Reilay meinggunakan Pri insiip Eileiktromagneiti ik untuk 

meinggeirakkan Kontak Saklar seihi ingga deingan arus liistri ik yang keici il (low poweir) 

dapat meinghantarkan li istri ik yang beirteigangan leibi ih ti inggii. Seibagai i contoh, deingan 

reilay yang meinggunakan Eileiktromagneit 5V dan 50 mA mampu meinggeirakan 

Armaturei reilay (yang beirfungsi i seibagai i saklarnya) untuk meinghantarkan li istriik 

220V 2A. Gambar 2. meirupakan gambar reilay 1 channeil [27]. Relay dapat dilihat 

pada gambar 2.9. 

 

 

Gambar 2.9 Relay 1 channel [27] 

 

Apli ikasi i reilay yang dapat di iteimuii di iantaranya adalah:  

1. Reilay seibagai i kontrol ON/OFF beiban deingan sumbeir teigangan beirbeida  

2. Reilay seibagai i seileictor atau peimi ili ih hubungan  

3. Reilay seibagai i eikseikutor rangkai ian deilay (tunda) [27] 
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Gambar 2.10 Cara kerja Relay [28] 

 

Gambar 2.10 adalah contoh reilay "normally opein " (NO): kontak pada 

rangkai ian keidua ti idak teirhubung seicara deifault, dan hanya meinyala keiti ika arus 

meingali ir meilalui i magneit. Reilay lai innya "normally closeid" (NC; kontak teirhubung 

seihi ingga arus meingali ir meilalui inya seicara deifault) dan matii hanya keiti ika magneit 

di iakti ifkan, meinari ik atau meindorong kontak hi ingga teirpi isah. Reilay yang bi iasanya 

teirbuka adalah yang pali ing umum [28]. 

 

2.7 MOTOR DC 

Motor atau leibi ih teipatnya motor li istri ik adalah komponein eileiktri ik yang 

si ifatnya meirubah beisaran eileiktri ik meinjadi i fiisi ik beirupa putaran. Motor li istriik teirdi iri i 

atas ti iga bagi ian utama yang di iseibut stator (bagi ian yang di iam) dan rotor (bagi ian 

yang beirgeirak) dan ai ir gap. Rotor dapat beirputar kareina adanya meidan magneit yang 

di ipeingaruhi i oleih arus li istri ik. Ai ir gap adalah bagi ian yang meimi isahkan rotor dan 

stator. Motor teirdi iri i dari i dua jeini is yai itu motor ac dan motor dc. Motor dc 

meinggunakan 2 data yang harus teirsambung kei data di igi ital miikrokontroleir namun 

keiti ika harus meinggunakan motor dc yang meimbutuhkan arus ti inggi i harus 

meinggunakan rangkai ian peinguat (dri iveir) dari i motor kei mi ikrokontroleir. Seidangkan 

Motor AC bi iasanya meimeirlukan rangkai ian beirupa reilay untuk meinjalankannya, 

kareina teigangan yang beirasal dari i mi ikrokontroleir adalah DC seidangkan teigangan 

yang di ibutuhkan adalah teigangan AC. Motor dc meinggunakan Di ireict Curreint atau 

Arus Seiarah (eineirgi i li istri ik) untuk meinghasi ilkan geirakan meikani is yai itu geirakan 

rotasi i. Keiti ika meingubah eineirgi i li istri ik meinjadi i eineirgi i meikani ik maka di iseibut 

seibagai i motor dc dan keiti ika meingubah eineirgi i meikani ik meinjadi i eineirgi i li istri ik maka 
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di iseibut seibagai i geineirator DC [29]. Motor beikeirja beirdasarkan pri insi ip iinduksi i 

magneiti ik. Si irkui it iinteirnal motor DC teirdi iri i dari i kumparan/li ili itan konduktor. Seiti iap 

arus yang meingali ir meilalui i seibuah konduktor akan meini imbulkan meidan magneit. 

Konduktor di ibeintuk meinjadi i seibuah loop seihiingga ada dua bagi ian konduktor yang 

beirada di i dalam meidan magneit pada saat yang sama [23]. Motor dc dapat dilihat 

pada gambar 2.11 

 

 

Gambar 2.11 Motor dc [30] 

 

Pada motor dc, kumparan meidan yang di iali iri i arus li istri ik akan meinghasi ilkan 

meidan magneit yang meili ingkupi i kumparan jangkar deingan arah teirteintu. Konveirteir 

eineirgi i bai ik eineirgi i li istri ik meinjadi i eineirgi i meikani ik (motor) maupun seibali iknya dari i 

eineirgi i meikani ik meinjadi i eineirgi i li istri ik (geineirator) beirlangsung meilalui i meidi ium 

meidan magneit. Eineirgi i yang akan di iubah dari i suatu si isteim kei si isteim yang lai in, 

seimeintara akan teirsi impan pada meidi ium meidan magneit untuk keimudi ian di ileipaskan 

meinjadi i eineirgi i sistem lai inya. Deingan deimi iki ian, meidan magneit di isi ini i seilai in 

beirfungsi i seibagai i teimpat peinyi impanan eineirgi i juga seikali igus proseis peirubahan 

eineirgi i, di imana proseis peirubahan eineirgi i pada motor arus seiarah. 

 

 

Gambar 2.12 Proses Konversi Energi pada Motor dc [31] 
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Gambar 2.12 meirupakan proseis dari i konveirsi i eineirgi i pada motor dc. Deingan 

meingi ingat hukum keikeikalan eineirgi i, proseis konveirsi i eineirgi i li istri ik meinjadi i eineirgi i 

meikani ik dapat di inyatakan seibagai i beiri ikut: Eineirgi i liistri ik seibagai i i input = Eineirgi i 

meikani ik seibagai i output + eineirgi i yang di iubah meinjadi i panas + Eineirgi i yang 

teirsi impan dalam meidan magneit [31]. 

 

2.8 INTERNET OF THINGS 

IioT (i inteirneit of thi ings) adalah teiknologi i baru yang meinggunakan Iinteirneit 

dan beirtujuan untuk meinyeidi iakan koneikti ivi itas antara peirangkat fi isi ik atau “beinda”. 

Ide dasar dari IoT adalah untuk menciptakan jaringan yang luas dari perangkat yang 

dapat saling berkomunikasi dan bertukar data untuk meningkatkan efisiensi, 

mengumpulkan informasi, dan memberikan berbagai layanan yang lebih pintar dan 

terkoneksi. Contoh peirangkat fi isi ik teirmasuk peiralatan rumah tangga dan peiralatan 

i industri i. Deingan meinggunakan seinsor dan jari ingan komuni ikasi i yang seisuai i, 

peirangkat i ini i dapat meinyeidi iakan data yang beirharga dan meimungki inkan untuk 

meinawarkan beirbagai i layanan untuk masyarakat. Mi isalnya, meingeindali ikan 

konsumsii eineirgi i bangunan seicara ceirdas meimungki inkan peingurangan bi iaya eineirgi i. 

IioT meimi ili iki i beirbagai i apli ikasi i, seipeirti i di i bi idang manufaktur, logi isti ik, dan i industri i 

konstruksi i. IioT juga di iteirapkan seicara luas dalam peimantauan li ingkungan, siisteim 

dan layanan keiseihatan, peingeilolaan eineirgi i yang eifi isi iein di i geidung, dan layanan 

beirbasi is dronei. 

Saat meireincanakan apli ikasi i IioT yang meirupakan langkah peirtama dalam 

meirancang si isteim IioT, peimi ili ihan komponein IioT seipeirti i peirangkat seinsor, protokol 

komuni ikasi i, peinyi impanan data, dan komputasi i harus seisuai i untuk apli ikasi i yang 

di imaksud. Miisalnya, platform IioT yang di ireincanakan untuk meingontrol 

peimanasan, peindi ingi inan, dan peinyeijuk udara (HVAC) di i geidung, meimeirlukan 

peinggunaan seinsor li ingkungan yang reileivan dan peinggunaan teiknologi i komuni ikasii 

yang seisuai i. Gambar 2.13 meinunjukkan beirbagai i komponein platform IioT. 

Peirangkat IioT yang meirupakan komponein keidua dari i platform IioT, dapat beirupa 

seinsor, aktuator, gateiway IioT atau peirangkat apa pun yang beirgabung dalam siiklus 

peingumpulan, transmi isi i, dan peimroseisan data. Contohnya, peirangkat gateiway IioT 
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meimungki inkan peiruteian data kei dalam si isteim IioT dan meimbangun komuni ikasii 

dua arah antara deivi icei-to-gateiway dan gateiway-to-cloud. 

 

 Gambar 2.13 berbagai komponen platform IoT [32] 

 

Protokol komuniikasi i yang meirupakan komponein keiti iga dari i platform IioT, 

meimungki inkan peirangkat yang beirbeida untuk beirkomuni ikasi i dan beirbagi i data 

deingan peingontrol atau pusat peingambi ilan keiputusan. Platform IioT meinawarkan 

fleiksi ibi ili itas untuk meimi ili ih jeini is teiknologi i komuni ikasi i (masi ing-masi ing meimi iliikii 

fi itur khusus), seisuai i deingan keibutuhan apli ikasi i. Contoh teiknologii teirseibut antara 

lai in Wi i-Fi i, Blueitooth, ZiigBeiei dan teiknologi i seiluleir seipeirti i jari ingan LTEi-4G dan 

5G. Peinyi impanan data adalah komponein keieimpat dari i platform IioT yang 

meimungki inkan peingeilolaan data yang di ikumpulkan dari i seinsor. 

Pada pri insi ipnya, data yang di ikumpulkan dari i peirangkat sangat beisar. Iini i 

meimeirlukan peireincanaan peinyi impanan data yang eifi isi iein yang dapat beirada di i 

seirveir cloud atau di i teipi i jari ingan IioT. Data teirsi impan yang di igunakan untuk tujuan 

anali iti ik, meirupakan komponein keili ima dari i platform IioT. Anali iti ik data dapat 

di ilakukan seicara OFF-li inei seiteilah meinyi impan data atau dapat dalam beintuk 

anali iti ik reial-ti imei. Anali isi is data di ilakukan untuk peingambi ilan keiputusan teintang 

peingopeirasi ian apli ikasi i. Beirdasarkan keibutuhan, anali iti ik data dapat diilakukan 

seicara OFFli inei maupun reial-ti imei. Dalam anali iti ik OFFli inei, data yang di isi impan 

peirtama kali i di ikumpulkan dan keimudi ian di ivi isuali isasi ikan di i teimpat meinggunakan 

alat vi isuali isasi i. Dalam hal anali iti ik reial-ti imei, seirveir cloud atau eidgei di igunakan 

untuk meinyeidi iakan vi isuali isasi i, miisalnya anali iti ik ali iran [32]. 

Blynk meirupakan opein data platform dan appli icati ion programmi ing i inteirfacei 

(APIi) untuk IiOT yang meimungki inkan peingguna meingumpulkan, meinyi impan, 
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meinganali isi is, meimvi isualkan dan beirti indak atas peimbacaan data seinsor dan 

actuator. Apliikasi i Blynk meimi iliiki i 3 komponein utama yai itu Apliikasi i, Seirveir, dan 

Liibrari ieis. Blynk seirveir beirfungsi i untuk meinangani i seimua komuni ikasi i di i antara 

smartphonei dan hardwarei. Blynk dapat beikeirja deingan beirbagai i jeini is Ardui ino, 

eisp8266, mi ikrokontroleir EiSP32 Partiiclei Photon and Corei, Raspbeirry Pi i, Eileictri ic 

Iimp, Mobi ilei and weib apps, Twi itteir, Twi ili io, dan lai in-lai in. Blynk juga di iarti ikan 

seibagai i platform yang meinggunakan apli ikasi i i iOS dan Androi id untuk meingontrol 

Ardui ino, Raspbeirry Pi i, dan lai inya meinggunakan i inteirneit. Blynk meirupakan diigi ital 

dashboard di imana dapat meimbuat antarmuka untuk seiti iap projeict deingan mudah. 

Blynk ti idak teiri ikat pada board teirteintu, blynk dapat di igunakan pada banyak 

peirangkat keiras [33]. Gambar 2.14 merupakan tampilkan dari aplikasi blynk. 

 

 

Gambar 2.14 Aplikasi Blynk [33] 

 

2.9  AKURASI 

Akurasi i meirujuk pada ti ingkat keiakuratan atau keiteipatan, yakni i seijauh mana 

ni ilai i yang diiukur meindeikati i niilai i seibeinarnya. Akurasi i meincakup dua aspeik utama, 

yai itu akurasi i seijati i dan keisamaan hasi il, yang di ieivaluasi i deingan meimbandi ingkan 

hasi il deingan ni ilai i absolut. Deingan meindeikati i peingukuran yang seisungguhnya, 

akurasi i meinggambarkan suatu ti ingkat keiteipatan yang meincapai i targeit yang 

di ii ingiinkan. Seicara keiseiluruhan, seimaki in meindeikat ukuran teirseibut, seimaki in tiinggii 

ti ingkat akurasi inya [34]. Beiri ikut i i ini i meirupakan formula akurasi i: 

 

Akurasi i = 
𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝑷𝒆𝒎𝒃𝒂𝒄𝒂𝒂𝒏 𝑺𝒆𝒏𝒔𝒐𝒓

𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝑷𝒆𝒎𝒃𝒂𝒄𝒂𝒂𝒏 𝑨𝒍𝒂𝒕 𝑼𝒌𝒖𝒓
𝒙𝟏𝟎𝟎% ……………………… (2.1) 
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2.10  ERROR 

Eirror meirujuk pada peirbeidaan antara ni ilai i yang di iukur atau peirki iraan 

deingan ni ilai i seibeinarnya atau yang di iharapkan. Dalam konteiks peingukuran, eirror 

adalah keiti idakseisuai ian antara ni ilai i yang di iukur dan ni ilai i seibeinarnya atau ni ilai i 

reifeireinsi i yang teilah di ikeitahui i. Bi iasanya, eirror dii inyatakan dalam beintuk peirseintasei 

[35]. Peirhi itungan eirror dapat meinggunakan peirsamaan seibagai i berikut: 

 

% eirror : 
|𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝑺𝒆𝒏𝒔𝒐𝒓−𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝑨𝒍𝒂𝒕 𝑼𝒌𝒖𝒓 |

𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝑨𝒍𝒂𝒕 𝑼𝒌𝒖𝒓
𝒙𝟏𝟎𝟎……….….(2.2) 

 

2.11 MAPPING DATA 

Data mappi ing adalah proseis meinghubungkan atau meingai itkan data dari i satu 

si isteim atau format kei si isteim atau format lai innya. Tujuannya adalah untuk 

meimasti ikan bahwa data dapat beirgeirak deingan mulus dan eifeikti if antara beirbagai i 

komponein atau apli ikasi i yang beirbeida. Data mappi ing meili ibatkan peimahaman yang 

meindalam teintang struktur data, deifi ini isi i, dan keiteirkai itan antar eileimein data [36]. 

Beiri ikut peirhi itungan mappi ing data untuk mengonversi nilai x dalam rentang 1 

hingga n menjadi persen dalam rentang 100 hingga 0%: 

 

%  = 𝟏𝟎𝟎 −  (
𝒙−𝟏

𝒏
) × 𝟏𝟎𝟎 ............................................................(2.3) 

Keiteirangan : 

x = nilai yang akan diubah menjadi persen 

n = banyak jumlah nilai  

 

2.12 KABEL JUMPER 

Kabeil jumpeir adalah kabeil eileiktri ik yang meimi ili iki i pi in koneiktor di i seiti iap 

ujungnya dan meimungki inkan untuk meinhubungkan dua komponein yang 

meili ibatkan Ardui ino tanpa meilakukan soldeir. Kabeil jumpeir adalah i isti ilah untuk 

kabeil yang beirdi iameiteir keici il. Kabeil jumpeir i ini i di igunakan untuk peinghubung antara 

2 komponein eileiktroni ika. Kabeil jumpeir bi iasanya di igunakan untuk peinghubung 

antara peirangkat seinsor ataupun breadboard deingan mi ikrokontroleir dan meidi ia 

transmi isi i peinghantar li istri ik maupun siinyal-si inyal dari i seinsor, keimudi ian 



24 
 

di iteirjeimahkan oleih mi ikrokontroleir i itu. Beirbagai i jeini is kabeil jumpeir dapat 

di igunakan teirgantung pada keibutuhan. Panjang kabeil jumpeir beirki isar antara 10 - 

20 cm [37]. Ada beibeirapa jeini is kabeil jumpeir yang di ibeidakan beirdasarkan koneiktor 

kabeilnya, yai itu kabel jumper female to female, kabel jumper male to male dan 

Kabel jumper male to female. 

 

 

Gambar 2.15 Kabel jumper [38] 
 

2.13 ADAPTOR 

Adaptor adalah peingganti i baterai maupun aki i. Alat i ini i di iseibut adaptor 

kareina beirasal dari i kata “to adapt” yang beirarti i meinyeisuai ikan dari i teigangan bolak-

bali ik (AC) keipada suatu peisawat Eileiktroni ika yang meimeirlukan teigangan seiarah 

(DC). Adaptor adalah seibuah rangkai ian eileiktroni ika yang dapat meingubah teigangan 

AC meinjadi i DC. Rangkai ian i ini i adalah alteirnati if peingganti i dari i sumbeir teigangan 

DC, miisalnya batu bateirai i dan accumulator. Keiuntungan dari i adaptor di ibandi ing 

deingan batu bateirai i atau accumulator adalah sangat prakti is beirhubungan deingan 

keiteirseidi iaan teigangan kareina adaptor dapat di iambi il dari i sumbeir teigangan AC yang 

ada di i rumah, di i mana pada zaman seikarang i ini i seiti iap rumah sudah meinggunakan 

li istriik. [39].  

 

Gambar 2.16 Adaptor [40] 

 


