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Abstrak—Sumatera Selatan khususnya Kota Palembang 
yang dikelilingi oleh laut dan sungai mengakibatkan salah satu 
usaha mikronya adalah penghasil ikan asin. Pengeringan ikan 
selama ini dilakukan dengan cara menjemur ikan langsung 
dibawah sinar matahari, untuk itu dengan mengembangkan 
penelitian terdahulu dibuat prototipe alat pengering ikan asin   
untuk meningkatkan produktivitas yang sering terhambat oleh 
masalah cuaca. LDR, sensor water brick dan waktu sebagai 
masukan dikendalikan oleh mikrokontroler Arduino Uno. 
Ketika hujan atau mendung, alat bekerja secara otomatis 
membuka penutup bidang jemur (atap). Motor servo 3 
berfungsi untuk memutar alat pembalik ikan sesuai dengan 
waktu yang telah ditentukan (didalam percobaan diatur selama 
5 menit) dengan kecepatan putaran motor servo sebesar 63,26 
rpm dan daya motor adalah 15,8 W. Suhu ruangan diatur 
dalam rentang 45o C sampai dengan 50o C memakai Sensor 
suhu LM35, dimana panas diperoleh dari heater dengan daya 
sebesar 150,54 W. (Abstract) 

Kata Kunci— Mikrokontroller Arduino UNO, LDR, LM35, 
Heater, LCD, motor servo, sensor water brick.  

I. PENDAHULUAN 
Berkembangnya teknologi elektronika yang sangat pesat 

mendorong manusia untuk berusaha mengatasi masalah yang 
timbul khususnya yang berhubungan dengan kegiatan sehari-
hari. Sumatera Selatan khususnya Kota Palembang yang 
dikelilingi oleh laut dan sungai mengakibatkan salah satu 
usaha mikronya adalah pembuatan ikan asin, dimana selama 
ini pengeringan ikan dilakukan dengan cara menjemur ikan 
langsung dibawah sinar matahari (gambar 1). 

 

 
Gambar 1.  Penjemuaran ikan secara konvensional 

Penjemuran dengan cara ini seringkali menjadi kendala 
jika panas sinar matahari tidak sesuai dengan yang 
dibutuhkan (cuca mendung) bahkan jika tiba tiba turun hujan 
terkadang tidak cukup waktu untuk mengambil ikan ikan 
yang sedang dijemur. Oleh karena itu,dibutuhkan suatu alat 
yang dapat mengatasi kondisi tersebut.  

Dari penelitian sebelumnya yang telah diseminarkan 
pada Fortei 2017 dengan judul “Alat Penjemur Kemplang 
Berbasis Sensor: Studi Kasus pada Industri Rumah Tangga 
Palembang”, penulis mempunyai ide untuk mengembangkan 

dengan memberikan inovasi dari alat sebelumnya, sehingga 
pada tulisan ini akan dibuat “Rancang Bangun Alat Penjemur 
Ikan Asin Berbasis Mikrokontroller”. 

Alat ini digunakan untuk mendeteksi hujan dan cuaca pada 
saat mendung dan cerah sehingga sangat praktis, karena 
pemakai hanya meletakkan ikan asin di dalam suatu ruangan 
tanpa harus takut ikan yang dijemur kembali basah pada saat 
datangnya hujan. Selain daripada itu perbedaan dengan alat 
sebelumnya adalah pada alat ini dilengkapi dengan pembalik 
ikan secara otomatis berdasarkan waktu yang telah diatur agar 
ikan asin dapat kering secara merata. 

II. METODOLOGI PENELITIAN 
Komponen – komponen yang akan digunakan pada alat 

ini diketahui dengan cara membuat suatu perancangan 
terlebih dahulu baik perancangan hardware maupun software 
[8,9]. Hal ini dilakukan agar alat dapat bekerja sesuai dengan 
yang diharapkan. 

Pada penelitian “Rancang Bangun Alat Penjemur Ikan 
Asin Berbasis Mikrokontroller” hanyalah berupa prototype 
yang nantinya diharapkan bisa diterapkan pada kondisi 
sebenarnya. 

A. Perancangan Hardware 
Perancangan ini menggunakan komponen - komponen 

antara lain adalah[11]: 
1) Sensor; Rangkaian sensor terdiri dari tiga bagian, yaitu: 

a. Bagian pendekteksi cuaca dalam keadaan mendung 
atau cerah menggunakan Light Dependent Resistor 
(LDR). LDR adalah suatu jenis resistor dimana nilai 
resistansinya tergantung pada intensitas cahaya yang 
diterimanya. Nilai hambatan LDR turun hingga 500 Ω  
pada saat cahaya terang dan naik mencapai 200 kΩ 
pada dalam kondisi gelap;  (lihat gambar 2a). 

b. Bagian pendektesi air hujan digunakan Water Brick, 
Water Brick merupakan sensor yang berfungsi untuk 
mendeteksi basah pada saat air menyetuh / terdeteksi 
oleh sensor. Selanjutnya sensor akan memerintahkan 
rangkaian untuk memberikan tanda berupa alarm 
ataupun cahaya LED; (lihat gambar 2b) 

c. Bagian pendeteksi suhu ruangan digunakan sensor 
suhu LM35. Sensor ini adalah salah satu komponen 
elektronik dalam bentuk chip IC dengan 3 kaki (3 pin) 
yang berfungsi untuk mengubah besaran fisis, berupa 
suhu atau temperatur sekitar sensor menjadi besaran 
elektris dalam bentuk perubahan tegangan. (lihat 
gambar 2c). 
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(a)                          (b) 

 
Gambar 2. Tiga tipe sensor 

a) LDR        b) Water Brick Sensor       c) LM35 
2) Heater (pemanas), yang digunakan pada saat kondisi 

mendung ataupun hujan. Ada 2 macam jenis pemanas 
listrik, yaitu:  
a. Elemen Pemanas Listrik bentuk Dasar, yaitu elemen 

pemanas dimana Resistance Wire hanya dilapisi oleh 
isolator listrik. Sebagai contoh Ceramik Heater, Silica 
dan Quartz Heater, Bank Channel heater, Black Body 
Ceramik Heater.(lihat gambar3a dan 3b). 

 
 
 
 
 
 

Gambar 3. a. Coil Heater  b. Silica dan Ceramik Heater 
 
b. Elemen Pemanas Listrik Bentuk Lanjut, merupakan 

elemen pemanas dari bentuk dasar yang dilapisi pipa 
atau lembaran plat logam yang dimaksudkan sebagai 
penyesuaian terhadap penggunaan elemen pemanas. 
Biasanya menggunakan bahan, sebagai contoh mild 
stell, stainless stell, tembaga dan kuningan. Heater 
jenis ini dapat dilihat pada gambar 4a. dan4b. 
 

 
 
 
 
 
 
 
3) Motor servo adalah sebuah motor DC dengan sistem 

umpan balik tertutup dimana posisi rotor - nya akan 
diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di 
dalam motor servo. Motor ini terdiri dari motor DC, 
serangkaian gear, rangkaian kontrol dan potensiometer. 
Potensiometer berfungsi untuk menentukan batas sudut 
dari putaran servo sedangkan sudut dari sumbu motor 
servo diatur berdasarkan lebar pulsa yang dikirim melalui 
kaki sinyal dari kabel motor servo. Salah satu jenis motor 
servo dapat dilihat pada gambar 5. 
 

 
 
 

 
 

                     

 
4) LCD (Liquid Crystal Display), merupakan perangkat 

(devais) yang sering digunakan untuk menampilkan data, 
baik karakter, huruf ataupun grafik. Dipasaran tampilan 
LCD sudah tersedia dalam bentuk modul, yaitu tampilan 
LCD beserta rangkaian pendukungnya termasuk ROM 
dll. LCD mempunyai pin atau kaki-kaki data yang 
masing-masing mempunyai fungsi yang berbeda–beda, 

kontrol catu daya dan pengatur kontras tampilan. (lihat 
gambar 6). 
 
 

 
  
5) Mikrokontroler:  

Pada penelitian ini menggunakan mikrokontroler board 
Arduino UNO yang berfungsi sebagai pusat pengendali 
dari proses pengeringan ikan asin. Arduino UNO adalah 
sebuah board mikrokontroler yang didasarkan pada 
ATmega328. Arduino UNO mempunyai 14 pin digital 
input/output (6 di antaranya digunakan sebagai output 
PWM), 6 input analog, sebuah osilator Kristal 16 MHz, 
sebuah koneksi USB, sebuah power jack, sebuah ICSP 
header, dan sebuat tombol reset. Arduino UNO memuat 
semua komponen yang dibutuhkan untuk menunjang 
mikrokontroler, sebagai suplai daya dapat dihubungkan ke 
komputer memakai kabel USB, menggunakan batere atau 
dengan adaptor AC ke DC. Bentuk fisik Arduino UNO 
ditunjukkan pada gambar 7. 

 

 
 

 
 

  
6) Perancangan Rangkaian Power Supply. 

Power Supply (Catu Daya) berfungsi sebagai penyedia 
sumber tegangan dan arus listrik untuk rangkaian yang 
mengubah arus AC menjadi arus DC. Tegangan input 
(masukan) catu daya adalah 12 VAC sedangkan tegangan 
output (keluaran) adalah 9 VDC dan 5 VDC. Rangkaian catu 
daya terdiri dari komponen – komponen berikut : 

TABEL II.  KPMPONEN DAN FUNGSINYA 

No Komponen Fungsi 

1 Transformator Menurunkan tegangan 220 V dari 
jala – jala PLN  menjadi 12 V 

2 Dioda Bridge Menyearahkan tegangan AC 
menjadi DC 

3 Kapasitor 1000 µF Memperkecil tegangan ripple dari 
dioda 

4 IC regulator 7809 menstabilkan tegangan keluaran 
sebesar 9 volt. 

5 IC regulator 7805 menstabilkan tegangan keluaran 
sebesar 5 volt. 

6 Tahanan RL 1,0 kΩ Sebagai pembatas arus 
 

Rangkaian Catu Daya dapat dilihat pada gambar  8. 

 

 
 
 
 

 
7) Perancangan Rangkaian Driver Relay 

Driver relay berfungsi sebagai saklar magnetik untuk 
mengaktifkan motor servo 1 dan motor servo 2, pada saat 
membuka dan menutup atap serta mengaktifkan motor 
servo 3 untuk memutar alat pembalik ikan. Rangkaian 
driver relay dapat dilihat pada gambar 9. 

 

 
 
 
 

(a)                              
(b) 

Gambar 4   a. Tubular Heater   b. Catridge Heater 

 
 
 
 
 

Gambar 8 Rangkaian Power Supply 

 
 
 
 

Gambar 5. Fisik Motor Servo 
 

 
 

 
Gambar 6. LCD 

 
 
 
 

 
Gambar 7. Arduino 
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B. Blok Diagram Rangkaian  
Skema Rangkaian diberikan pada Gambar 10 sedangkan 
Blok diagram rangkaian ditunjukkan pada gambar 11. 
Pada gambar 10 terlihat bahwa rangkaian terbagi menjadi 
lima (5) blok, dimana terdapat rangkaian input yang 
terdiri dari tiga (3) blok, yaitu : 
a. Blok ke satu merupakan LDR sebagai pendeteksi 

cuaca dalam keadaan cerah atau mendung. Pada saat 
cuaca mendung, LDR memberikan informasi ke 
mikrokontroler agar mengirim perintah ke driver 
relay untuk mengaktifkan motor servo 1 dan motor 
servo 2 untuk menutup atap sedangkan pada saat 
cuaca cerah LDR memberikan informasi untuk 
membuka atap. 

b. Blok ke dua merupakan sensor water brick sebagai 
pendeteksi hujan, sensor suhu untuk mendeteksi suhu 
ruangan yang selanjutnya memberikan informasi 
untuk ditampilkan di LCD. Sensor water brick 
memberi informasi ke mikrokontroler jika terkena air 
hujan agar mengirim perintah ke driver relay untuk 
mengaktifkan motor 1 dan motor 2 untuk menutup 
atap. Motor 3 bekerja membolak–balik penjepit ikan 
sesuai dengan waktu yang diatur melalui push button 
(dalam penelitian diatur selama 5 menit).  

c. Blok ke tiga merupakan rangkaian catu daya 
penyearah gelombang penuh dengan model 4 dioda 
yang berguna untuk mengubah arus AC menjadi arus 
DC sebagai suplai tegangan ke seluruh rangkaian. 

C. Prinsip Kerja Rangkaian. 
Cara kerja rangkaian dapat dilihat pada blok diagram 
rangkaian seperti yang ditunjukkan pada gambar 11 yang 
merupakan penyederhanaan dari gambar 10.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
Dari blok diagram di atas dapat dilihat bahwa Rangkaian 
Catu Daya mendapat sumber 220 VAC dari PLN untuk 
menghasilkan tegangan keluaran 9 VDC sebagai sumber 
Arduino UNO dan 5 VDC sebagai sumber, motor 1, motor 
2, motor 3, water brick, sensor suhu, dan LDR, sedangkan 
driver relay dan LCD mendapat sumber 5 VDC dari 
tegangan keluaran Arduino UNO. 

Water brick dan LDR akan mendeteksi cuaca apakah 
dalam kondisi cerah, mendung atau hujan yang akan 
memberikan informasi mikrokontroler Arduino UNO 
sebagai alat kontrol untuk memerintahkan motor dan 
driver relay bekerja. 

D. Flow Chart Rangkaian. 
Flowchart rangkaian dapat dilihat pada gambar 12 

 

E. Pemasangan Komponen. 
1. Pemasangan Sensor 
 Pemasangan sensor water brick dapat dilihat pada 

gambar 13. Sensor water brick di pasang pada bagian 
atas atap. 

 
 
 
 
 
 

 
2. Pemasangan Motor Servo 3.  

Gambar 14 menunjukkan posisi motor servo 3 yang 
digunakan untuk membalik penjepit ikan asin ke 
posisi yang sudah ditentukan sesuai dengan rotasi 
yang sudah ditetapkan. 
 

 
 
 
 
 

 
Gambar 13. Pemasangan Motor Servo 

3. Pemasangan Catu Daya 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 14. Pemasangan Catu Daya 
 

4. Prototype Alat Penjemur Ikan Asin Berdasarkan 
Waktu Berbasis Mikrokontroller 

 
 
 
 
 

 
 

Gambar 15. Prototype Alat 

III. HASIL DAN ANALISA  

A. Hasil Pengukuran. 
Pengukuran ilakukan sebanyak 5 kali untuk memperoleh 
dan mengetahui nilai yang optimal, yang terdiri 8 titik 
pengukuran (TP) yang memiliki fungsi spesifik dan 
tujuan, yaitu : 
a. TP 1 (Catu Daya) berfungsi sebagai sumber tegangan 

yang diteruskan ke Arduino UNO. 

 
 
 
 

Gambar 9. Rangkaian Driver Relay 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 10. Blok Diagram “Rancang Bangun Alat Penjemur Ikan 
Asin Berbasis Mikropkontroller” 

Arduino
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LDR

Water Brick

Motor Servo 1
Motor	Servo	2
Motor	Servo	3

Driver Relay

LCD

Heater

Sensor Suhu

Power Supply

Sumber PLN
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Gambar 11. Pemasangan Sensor Water Brick 

 
 
 
 

Gambar 14. Pemasangan Motor Servo 

 
 
 
 

Gambar 15. Pemasangan Catu Daya 

 
 
 
 
 

Gambar 16. Prototype Alat 
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b. TP 2 adalah LDR yang berfungsi sebagai sensor 
cahaya pada saat cuaca mendung dan cerah. 

c. TP 3 adalah Water Brick sensor yang berfungsi 
sebagai sensor air pada saat hujan. 

d. TP 4 LM35 berfungsi sebagai pengukur suhu di 
sekitar ruangan yang yang akan ditampilkan ke LCD. 

e. TP 5 LCD berfungsi sebagai penampil teks dan suhu 
ruangan. 

f. TP 6 adalah Motor Servo (atap) yang berfungsi 
sebagai penutup atap pada saat cuaca mendung atau 
hujan. Dan sebagai pembuka atap pada saat cuaca 
sudah tidak mendung dan hujan lagi serta Motor Servo 
(Pembalik) yang berfungsi untuk memutar alat 
pembalik ikan asin. 

g. TP 7 adalah Mikrokontroller Arduino UNO. 
h. TP 8 adalah Heater yang berfungsi sebagai pengering 

ikan asin. 
 
Hasil Pengukuran dari TP 1 sampai dengan TP 8 
diberikan pada tabel II. 

B. Hasil Perhitungan 
1. TP1 ( Catu Daya ) 

Terdapat tiga titik pengukuran pada catu daya, setiap 
titik pengukuran dilakukan untuk mengetahui besar 
tegangan searah yang masih terdapat ripple-nya 
hingga menghasilkan ouput tegangan searah murni 
dan hampir tidak terdapat ripple-nya. 

 
a. Perhitungaan P1 

Output tegangan dari diode penyearah gelombang 
penuh sebelum melewati kapasitor sebagai filter 
pada P1 yang diberikan tegangan input dari trafo 
dapat diketahui nilainya dengan menggunakan 
persamaan : 
 

[VDC = 0,636 .(Vm – 2.VT)],                          (1)  
   

dimana VT adalah tegangan dioda bridge (0,7 V), 
yaitu :  
 

𝑉" = 	𝑉%"&. 2 = 11,32. 2 = 16		𝑉 
 
Maka  Vdc  adalah : 

Vdc  =  0,636.(Vm  - 2.VT)  = (0,636).(16 – 1,4)   
    =  (0,636).(14,6)  =  9,29  V 

  
b. Perhitungan P2 

P2 adalah output tegangan searah dari dioda 
penyearah yang telah melewati kapasitor (1000 µF) 
sebagai filter untuk memperkecil tegangan riak 
(ripple). Perhitungan titik 2 pada catu daya didapat 
hasil sebagai berikut: 
 

 𝑉-./ = 	𝑉"–
1,23	.		456

7
 = 16	– 1,23	.		8,8829

8,882
  

  
= 16 − 6,672 = 9,328		𝑉 

 
Besarnya ripple tegangan pada rangkaian power 
supply setelah kapasitor didapat hasil sebagai 
berikut: 
 

𝑉%/	 𝑟𝑚𝑠 = 	 /,AA93	.		456
7

. B56C
BD

 =

	 /,AA93	.		2,9
2888

E,F/A
E,/E

 
       =  (4,62 x 10-3 ).(0,583) =  4,64.10-3  V 

Tegangan Vdc2 setelah ripple adalah :  
9,328 - 4,64.10-3  =  9,323 V 

   
c. Perhitungan P3 

P3 adalah output tegangan searah dari dioda 
penyearah yang telah melewati kapasitor kedua 
(1000 µF) dan IC regulator 7809. Perhitungan 
tegangan dc dapat dilihat pada perhitungan P2, 
sehingga didapat : 

Vdc3 = 5,363 V, Vr3(rms) =  1,58.10-3  V   
dan Vdc3 setelah ripple adalah : 5,361 V 

  
d. Perhitungan P4 

P4 adalah output tegangan searah dari dioda 
penyearah yang telah melewati kapasitor ketiga 
(1000 µF) sebagai filter untuk memperkecil 
tegangan riak (ripple) dan terdapat resistor (1,0 kΩ) 
sebagai tahanannya. Besarnya ripple tegangan pada 
rangkaian power supply setelah kapasitor adalah 
sebagai berikut : 

 
	𝑉%F 𝑟𝑚𝑠 = 	 /,AA93	.		B56G	

HI7
= 	 /,AA93	.		J,F92

2,8 (2888)
  

        =
	 2J,1A
(2888)

= 	0,015			V 
Vdc3   = 5,361 – 0,015 = 5,35   V 

 
Pada pengukuran catu daya dilakukan pengukuran 
dan perhitungan, yaitu : 

 
	%	𝑘𝑒𝑠𝑎𝑙𝑎ℎ𝑎𝑛 = WXYZ[\[%]Y^_X%`ab[YZ]Y

_XYZ[\[%]Y
	𝑥	100	%  

 
        = J,8/^J.,FJ

J,8/
	𝑥	100	%	= 6,66 % 

   
Dari perhitungan kesalahan pada p4 didapat 
kesalahan sebesar 6,66 % hal tersebut dikarenakan 
oleh ripple tegangan. 

 
2. TP 2, TP 3, TP 4, TP 5 dan TP7. 

Persentase kesalahan dari titik pengukuran TP2, TP 3, 
TP 4, TP 5 dan TP 7 didapat dengan cara perhitungan 
yang sama seperti yang diberikan pada table III. 

 
3. TP 6 Motor Servo, adalah pengukuran tegangan dan 
kecepatan putaran (n) motor Servo yang berfungsi 
untuk menutup atap saat cuaca mendung atau hujan, 
membuka atap pada saat cuaca cerah serta memutar 
alat pembalik ikan asin. Kecepatan putaran digunakan 
untuk menghitung Daya Motor (P) dengan 
menggunakan  petrsamaan berikut : 

 
𝑃 = 	 e.Y./f

98
  

Dimana : 
P  = Daya (watt) 
T  = Torsi (Nm) = 2,5 Kg.cm (pada datasheet) 

  = 2,5 . 103 . 10-2 = 25 gram.m 

    = 2,5 	/,E	
F8

= 	2,4		N.m.  

n  = kecepatan motor (rpm)  
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    =  63,26 rpm (didapat dari pengukuran) 
 

sehingga didapat hasil daya adalah : 
 

𝑃	 = 	 /,1	j	9F,/9	j	/	j	F,21
98

	= 	 EJF,1
98

	= 15,8		𝑊		    
Jika :    

P  =   V x I  à 15,8 =   5,06 x I 
 

Maka besar arus motor adalah : 
𝐼	 = 		 2J,A

J,89
		= 		3,12			𝐴  

 
4. TP 8 Heater, adalah pengukuran tahanan Heater,  
heater berfungsi untuk mempercepat pengeringan ikan 
asin. Tahanan heater digunakan untuk menghitung daya 
heater dengan menggunakan persamaan berikut: 

P = I2 x R  Watt 

Dari hukum Ohm : V = I x R, maka : 

𝐼 = 	 B
H
     dan    𝑃 = 	 B

H

/
𝑅 = 		 B

C

H
 

Dimana :  
P   = Daya (watt) 

 V  = Tegangan (V) = 227 V (dari pengukuran) 
 R  (Tahanan)  = 342,3 Ohm (dari pengukuran) 
 

Sehingga Daya heater adalah  : 
 

𝑃 = 	 B
C

H
= 	 //3

C

F1/,F
= 150,54		𝑊𝑎𝑡𝑡  

C. Analisa 
Dari hasil pengukuran dan perhitungan penelitian 
“Rancang Bangun Alat Penjemur Ikan Asin Berbasis 
Mikrokontroller” dapat dianalisa bahwa: 
1. Komponen utama yang digunakan adalah sensor 

Water brick, heater, LM35, LDR, mikrokontroler 
arduino uno, dan motor servo bekerja dengan baik 
karena tegangan masing – masing komponen masih 
berada dalam range datasheet; 

2. Perhitungan kesalahan dari catu daya masih di bawah 
range data sheet sebesar 10%, yaitu 6,66 %;  

3. Tegangan motor rata – rata adalah 5,06 VDC dengan 
kecepatan putaran rata– rata 63,26 rpm menghasilkan 
daya sebesar 15,8 W dan arus sebesar 3,12 A; 

4. Sensor suhu LM35 diatur pada rentang suhu 450 C 
sampai dengan 500 C untuk mengatur kerja heater; 

5. Daya heater adalah 150,54 Watt. 
 

IV. KESIMPULAN 
 

Dari hasil pembahasan dan percobaan pada “Rancang 
Bangun Alat Penjemur Ikan Asin Berbasis Mikrokontroller”  
dapat diambil kesimpulan sebagai berikut: 

1. Prototipe alat yang telah dibuat dimaksudkan agar 
dapat digunakan untuk meningkatkan produktivitas dari 
sektor industri rumahan. 

2. Komponen utama yang digunakan alat ini adalah : 
Ø 3 buah sensor, yaitu  Water brick, LM35, dan LDR. 
Ø 3 buah motor DC (motor servo). 
Ø Heater (pemanas). 
Ø Mikrokontroler Arduino UNO sebagai pemroses.  

3. Tiga buah tegangan untuk menyuplai rangkaian yaitu: 
Ø Sumber dari catu daya 9 VDC digunakan untuk 

menyuplai Arduino UNO, sedangkan 5 VDC untuk 
menyuplai sensor LDR, water brick, LM35, motor 
servo; 

Ø Tegangan 5 VDC yang berasal dari keluaran arduino 
digunakan untuk menyuplai rangkaian driver relay 
dan LCD; 

Ø Tegangan 220 VAC untuk menyuplai catu daya dan 
pemanas (heater). 

4. Suhu ruangan diatur pada rentang 45o – 50o C 
5. Kecepatan putaran motor servo adalah 63,26 rpm, daya 

sebesar 15,8 W dan arus sebesar 3,12 A; 
6. Tegangan yang dibutuhkan untuk mengaktifkan heater 

adalah sebesar 227 V, dengan daya sebesar 150,54 Watt. 
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TABEL II.  HASIL PENGUKURAN 

 
No. Titik Pengukuran 

Jumlah  Pengukuran 
𝑿 

1 2 3 4 5 

1. TP1 

VAC 11,4 11,2 11,5 11,3 11,2 11,32 
P1 Vdc1  11,8 11,8 11,7 11,8 11,8 11,78 

P2 
Vdc2 8,9 8,8 8,7 8,9 8,9 8,84 
Idc (mA) 1,5 1,6 1,5 1,6 1,7 1,58 

1. TP1 
P3 

Vdc3 5.01 5,04 5,04 5,07 5,04 5,05 
Idc (mA) 0.95 0,9 1 0.95 0.95 0,95 

P4 Vdc1  5,01 5 5,01 5,03 5,03 5,02 
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                                         Gambar 10. Rangkaian Driver Relay                       Gambar 11. Flow Chart Rangkaian 
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No. Titik Pengukuran 

Jumlah  Pengukuran 
𝑿 

1 2 3 4 5 

2. TP2 (VDC) 
Aktif  /  terang 5,11 5,11 5,10 5,10 5,11 5,10 
Pasif  / gelap 4,85 4,83 4,85 4,85 5,12 4,92 

3. TP3 (VDC) 
Pasif 5 4,9 4,9 4,9 4,9 4,92 
Aktif 4,8 4,9 4,9 5 4,9 4,9 

4. TP4 (VDC) 
Pasif 3,4 3,75 3,95 3,70 3,96 3,75 
Aktif 4,80 4,81 4,81 4,80 4,81 4,80 

5. TP5 (VDC) 5,08 5,10 5,09 5,11 5,11 5,09 5,10 

6. TP6  

Motor 1 VDC 5,11 5,10 5,11 5,11 5,10 5,06 
Motor 2 VDC 5,11 5,10 5,11 5,11 5,10 5,06 

Motor 3 
VDC 5,10 5,07 5,09 5,07 5,09 5,06 

Kecepatan (rpm) 63,7 63,7 63,5 62,7 62,7 63,26 
7. TP7 (VDC)  5,10 5,07 5,09 5,07 5,09 5,08 

8. TP8 Heater 
VAC 228 228 225 227 228 227 

R (Ω) 342,5 342 342,5 342,5 342,3 342,3 

TABEL II.  HASIL PENGUKURAN DAN PERHITUNGAN 

No. Titik Pengukuran Pengukuran Perhitungan Datasheet % Kesalahan 

1. TP1 
P2 (VDC) 8,84 9,325 - 5.49 % 

P4 (VDC) 5,02 5,35 - 6.66 % 

2. TP2 
(VDC) 

Aktif / terang 5,10 - 5 2 % 

Pasif / gelap 4,92 - 5 1,6 % 

3. TP3 
(VDC) 

Pasif 4,92 - 5 1,6 % 

Aktif 4,9 - 5 2 % 

4. TP4 
(VDC) 

Pasif 3,75 - 5 2,5 % 

Aktif 4,80 - 5 4 % 

5. TP5 (VDC) 5,09 - 5 1,8 % 

6. TP6 
(VDC) 

Motor 1 5,06 - 5 1,2 % 

Motor 2 5,06 - 5 1,2 % 

Motor 3 5,06 - 5 1,2 % 

7. TP7 (VDC) 5,08 - 5 1,6 % 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 


