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RINGKASAN

Saat ini semakin banyak orang yang menanam tanaman didalam rumah
dengan berbagai jenis tamanan yang ditanam dan setiap jenis tanaman tentunya
akan memerlukan perawatan yang berbeda-beda sehinga semakin banyak jenis
tanaman maka akan semakin banyak pula waktu yang diperlukan untuk merawat
tanaman tanaman tersebut. Dalam merawat tanaman setidak-tidaknya ada 3 hal
yang harus diperhatikan yaitu, cahaya, air, dan pupuk. Dengan adanya teknologi
yang memungkinkan untuk menangani permasalahan dalam penyiraman
tanaman tentunya akan sangat menghemat waktu dan tenaga dalam merawat
tanaman khususnya didalam ruangan. Dengan diimplementasikannya teknologi
pertanian dalam skala rumahan membuat aktifitas manuasia akan semakin
ringan dengan tidak perlunya untuk melakukan penyiraman tanaman secara
manual setiap harinya. Berbagai macam inovasi lainnya yang telah dilakukan
dalam pengembangan teknologi penyiram tanaman otomatis dapat menjadi
acuan dalam mengembangkan teknologi baru guna mempermudah dan

mempercepat proses pertanian yang dilakukan dalam skala rumahan.
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Berdasarkan latar belakang tersebut penelitian dilakukan dengan tujuan
mendesain dan merealisasikan lengan robot 3-DOF penyiram tanaman otomatis
yang dapat membantu mempermudah perawatan tanaman hias dirumah.
Penelitian dilakukan dengan mendesain sebuah lengan robot 3-DOF yang
bekerja dengan mendeteksi objek uji dikanan, depan, dan dikiri robot. Apabila
sensor pada lengan robot mendeteksi tingkat kelembaban objek uji berada
dibawah 50% berdasarkan tingkat kelembaban yang dibutuhkan oleh tanaman
hias berjenis Aglaonema Sp, maka robot akan melakukan penyiraman sampai
tingkat kelembaban objek uji mencapai 50%. Hasil dari penelitian menunjukan
bahwa lengan robot mampu mendeteksi adanya perbedaan tingkat kelembaban
pada objek uji dan melakukan penyiraman dengan tingkat keberhasilan
mencapai 100% dari total 15 kali penyiraman pada objek uji dengan tingkat
kelembaban dibawah 50%, yaitu 0%, 10%, 20%, 30%, dan 40%. Waktu rata-
rata yang dibutuhkan oleh robot untuk dapat melakukan satu kali proses
penyiraman dan kembali ke posisi semula berbeda-beda tergantung pada letak
objek uji. Berdasarkan hasil penelitian waktu rata-rata waktu yang dibutuhkan
oleh lengan robot untuk melakukan satu kali proses penyiraman pada objek uji
yang terletak dikanan, depan, dan kiri lengan robot adalah 12.58 s, 11.38 s, dan
12.05s.

Kata kunci: Penyiram Tanaman, Robot Lengan, Arduino UNO, Kelembaban

Tanah, Sensor Kelembaban Tanah.



SUMMARY
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BERBASIS ARDUINO UNO

XXix + 48 pages, 14 tables, 32 figures

SUMMARY
Currently, more and more people are growing plants indoors with various
types of plants being planted. Each type of plant requires different care, so the
more types of plants, the more time is needed to care for them. When caring for
plants, at least three things should be considered light, water, and fertilizer. With
technology that allows for handling problems in watering plants, it certainly
saves time and energy in caring for plants, especially indoors. The
implementation of agricultural technology on a household scale makes human
activities easier by eliminating the need for manual watering of plants every day.
Various other innovations that have been made in the development of automatic
plant watering technology can be used as a reference in developing new
technologies to simplify and speed up the agricultural process carried out on a
household scale.
Based on this background, research was conducted with the aim of
designing and realizing a 3-DOF robot arm for automatic plant watering that can
help facilitate the care of ornamental plants at home. The research was carried

out by designing a 3-DOF robot arm that works by detecting test objects to the

Xix



right, front, and left of the robot. If the sensors on the robot arm detect that the
moisture level of the test object is below 50%, based on the moisture level
required by the Aglaonema Sp ornamental plant, the robot will water the plant
until the moisture level of the test object reaches 50%. The results of the study
showed that the robot arm was able to detect differences in moisture levels on
the test objects and water them with a success rate of 100% out of 15 watering
cycles on test objects with moisture levels below 50%, namely 0%, 10%, 20%,
30%, and 40%. The average time required by the robot to perform one watering
cycle and return to its original position varied depending on the location of the
test object. Based on the research results, the average time required by the robot
arm to perform one watering cycle on test objects located to the right, front, and
left of the robot arm was 12.58 s, 11.38 s, and 12.05 s.

Keywords: Plant Watering, Robotic Arm, Arduino UNO, Soil Moisture, Soil

Moisture Sensor.
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Indonesia adalah negara agraris dimana sektor pertanian menjadi salah
satu sektor yang memegang peran penting bagi perekonomian nasional
Indonesia. Hal ini menyebabkan kemajuan teknologi dibidang pertanian menjadi
sangat penting dalam meningkatkan produktifitas dan kualitas dari hasil
pertanian di Indonesia. Saat ini banyak teknologi yang dikembangkan guna
meningkatkan produktifitas pertanian menjadi lebih efisien dan efektif seperti
teknologi pengolahan tanah, penanaman, perawaran, sampai dengan teknologi
pemenenan hasil pertanian. Perkembangan teknologi dibidang pertanian yang
semakin pesat memungkinkan adanya perkembangan teknologi kearah yang
lebih portable sehingga bisa dimanfaatkan dalam skala rumahan. Dengan adanya
teknologi ini diharapkan dapat memudahkan proses pertanian dalam skala
rumahan yang dilakukan didalam ruangan ataupun halaman.

Saat ini semakin banyak orang yang menanam tanaman didalam rumah
dengan berbagai jenis tamanan yang ditanam dan setiap jenis tanaman tentunya
akan memerlukan perawatan yang berbeda-beda sehinga semakin banyak jenis
tanaman maka akan semakin banyak pula waktu yang diperlukan untuk merawat
tanaman tanaman tersebut. Dalam merawat tanaman setidak-tidaknya nya ada 3
hal yang harus diperhatikan yaitu, cahaya, air, dan pupuk. Dengan adanya
teknologi yang memungkinkan untuk menangani permasalahan dalam
penyiraman tanaman tentunya akan sangat menghemat waktu dan tenaga dalam
merawat tanaman khususnya didalam ruangan. Dengan diimplementasikannya
teknologi pertanian dalam skala rumahan membuat aktifitas manuasia akan
semakin ringan dengan tidak perlunya untuk melakukan penyiraman tanaman

secara manual setiap harinya.



Dalam penelitian sebelumnya, (YR, Suppa dan Muhallim, 2021) berhasil
menciptakan sistem penyiram tanaman otomatis berbasis Arduino. Sistemnya
bekerja dengan membaca data dari sensor moisture FC-28 apabila sensor
mendeteksi kadar tanah kering maka data dari sensor akan dibaca oleh Arduino.
Data yang telah dibaca Arduino akan diteruskan ke relay, lalu relay akan
meneruskan data yang akan digunakan untuk menjalankan atau menghentikan
pompa air. Berbagai macam inovasi lainnya yang telah dilakukan dalam
pengembangan teknologi penyiram tanaman otomatis dapat menjadi acuan
dalam mengembangkan teknologi baru guna mempermudah dan mempercepat
proses pertanian yang dilakukan dalam skala rumahan.

Atas dasar permasalahan yang telah dibahas tersebut maka judul dalam
penelitian kali ini adalah: “DESAIN DAN PENGEMBANGAN LENGAN
ROBOT 3-DOF PENYIRAM TANAMAN OTOMATIS BERDASARKAN
KELEMBABAN TANAH BERBASIS ARDUINO UNO”.

1.2 Rumusan masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah dibahas sebelumnya, dirumuskan
masalah utama dalam penelitian kali ini adalah bagaimana merealisasikan dan
mendesain Lengan Robot yang dapat mempercepat pekerjaan dalam merawat
tanaman seperti menyiram tanaman secara otomatis. Karena, pada umumnya
penyiraman tanaman masih dilakukan secara manual setiap harinya sehingga

akan memerlukan waktu dan tenaga dalam melakukannya.
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1.3 Batasan Penelitian

Dalam penelitian ini akan banyak masalah yang muncul dan akan
dibatasi dengan beberapa pembatas, Adapun beberapa pembatas masalah
yang akan digunakan dalam penelitian ini adalah:

Dalam penelitian ini hanya menyiram berdasarkan tingkat kelembaban

saja.

Dalam penelitian ini hanya menggunakan Lengan Robot 3 derajat
kebebasan tanpa pencapit benda (Gripper) dan roda untuk berjalan.
Dalam penelitian ini digunakan objek uji berupa pot berisi tanah tanpa
tanaman dengan volume 260 cm?3 dan tingkat kelembaban yang berbeda-
beda yaitu 0%-100%.

Dalam penelitian ini lengan robot hanya akan melakukan penyiraman
pada objek uji tanpa tanaman dengan kelembaban dibawah 50% saja
berdasarkan kebutuhan air pada tanaman Aglaonema (Aglaonema Spp.).
Dalam penelitian ini menggunakan sensor kelembaban sebagai sensor
pengidentifikasih tingkat kelembaban objek uji.

Dalam proses validasi data hasil uji hanya dilakukan dengan
menggunakan alat 3 Way Soil Meter

Dalam penelitian ini untuk pengidentifikasian keberadaan objek uji akan

digunakan sensor ultrasonic HC-SR04.

1.4 Tujuan Penelitian

Adapun tujuan penelitian, sebagai beritkut:

1.

Mendesain dan Merealisasikan Lengan Robot 3-DOF dengan material
utama Acrylic.
Mengetahui jumlah keberhasilan penyiraman berdasarkan tingkat

kelembaban objek uji.
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3. Mengetahui Waktu yang dibutuhkan Lengan Robot untuk melakukan
satu kali proses penyiraman dan kembali lagi kekeadaan semula.

1.5 Manfaat penelitian

Manfaat yang diharapkan dari tugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1. Teknologi pertanian dapat dikembangkan kearah yang lebih portable
sehingga dapat digunakan dalam skala rumahan, karena dalam penelitian
hanya dibuat dalam bentuk prototipe.

2. Dapat dijadikan referensi dalam pengembangan lengan robot untuk
penelitian kedepannya.

3. Dapat mengetahui cara merancang sistem penyiram tanaman otomatis

yang dapat diterapkan dalam skala rumah.
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