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ABSTRAK 

 Telah dirancang sistem kontrol pemberian nutrisi pada tanaman kangkung 

aeropoik dengan kendali logika fuzzy. Cara kerja sistem ini adalah dengan 

mengeluarkan penambahan air ppm (nutrisi) apabila sistem mendeteksi nilai nutrisi 

pada penampang kurang/tidak sesuai dengan kebutuhan tanaman saat ini 

berdasarkan data refrensi umur tanaman. Penambahan air ppm dialirkan oleh 

pompa (submersibble) melalui sensor waterflow dengan tujuan mengetahui debit 

air agar keluaran air sesuai dengan output sistem fuzzy. Selain penambahan air ppm, 

sistem ini juga mengatur lama pompa pengkabutan (high pressure) hidup sesuai 

dengan kondisi suhu dan kelembapan tanaman kangkung. Sensor konduktivitas 

mendeteksi nilai nutrisi, kemudian sensor ultrasonik mendeteksi volume air pada 

penampang lalu rtc menghitung umur tanaman saat ini kemudian proses fuzzy 

berjalan dan sistem mengeluarkan output dalam ml berapa banyak penambahan air 

nutrisi yang dibutuhkan agar sesuai dengan kebutuhan nutrisi tanaman. Setelah 

pompa mengeluarkan output lalu pompa pengaduk (akuarium) hidup untuk 

mencampurkan nutrisi dengan air didalam penampang. Selanjutnya sensor dht22 

mendeteksi suhu dan kelembapan tanaman dan menghidupkan pompa pengkabutan 

sesuai dengan kondisi tanaman kangkung. Sistem ini berjalan dengan baik ditandai 

dengan nilai rata-rata error keseluruhan sistem sebesar 1,94% untuk penambahan 

air ppm dan 1,71% untuk pengkabutan tanaman kangkung. 

 

Kata Kunci : Fuzzy, Waterflow, Parts per million, Aeroponik, Nutrisi, Sensor 

Konduktivitas, Ultrasonik, Real Time Clock 
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ABSTRACT 

 A control system for providing nutrition for aeropoitic kale has been 

designed with fuzzy logic control. The way this system works is by issuing additional 

ppm of water (nutrients) if the system detects the nutritional value in the cross 

section is less/not in accordance with current plant needs based on plant age 

reference data. The addition of ppm water is flowed by a pump (submersibble) 

through a waterflow sensor with the aim of knowing the water discharge so that the 

water output matches the output of the fuzzy system. In addition to the addition of 

ppm water, this system also regulates the length of time the misting pump (high 

pressure) is running according to the temperature and humidity conditions of the 

kale plant. The conductivity sensor detects the nutritional value, then the ultrasonic 

sensor detects the volume of water in the cross section then the RTC calculates the 

current age of the plant then the fuzzy process runs and the system outputs in ml 

how much additional nutrient water is needed to match the nutritional needs of the 

plant. After the pump outputs then the stirrer pump (aquarium) is turned on to mix 

the nutrients with water in the cross section. Furthermore, the dht22 sensor detects 

the temperature and humidity of the plant and turns on the misting pump according 

to the condition of the kale plant. This system is running well, marked by the 

average error value of the whole system of 1.94% for the addition of ppm water and 

1.71% for misting the kale. 

 

Keywords : Fuzzy, Waterflow, Parts per million, Aeroponics, Nutrients, 

Conductivity Sensor, Ultrasonik, Real Time Clock 
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BAB 1  

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Kangkung darat (Ipomoea Reptans Poir) merupakan tanaman yang tumbuh 

cepat dan dapat dipanen dalam waktu 3-6 minggu sejak dari benih.. Kangkung darat 

dapat hidup di dataran rendah dan tinggi pada ketinggian 5-2000 mdpl dengan pH 

tanah 5,6-6,5. Kelembapan yang baik bagi kangkung darat yaitu diatas 60% 

sedangkan suhu yang ideal berada pada 20-32°C. Namun pada masa ini 

keterbatasan lahan menjadi satu masalah besar di dunia pertanian [1]. 

Salah satu solusi masalah keterbatasan lahan adalah penanaman dengan metode 

aeroponik. Aeroponik merupakan metode penanaman yang menggunakan udara 

sebagai media tanamnya. Pada penerapannya, tanaman yang ditanam dengan 

metode ini ditempatkan dalam posisi menggantung. Pemberian nutrisi dilakukan 

dengan teknik pengkabutan ke bagian akar tanaman. Beberapa keuntungan yang 

didapatkan dari metode ini antara lain: kemudahan dalam panen, nutrisi dapat 

dikontrol, efisien dalam penggunaan lahan serta kadar oksigen yang cukup dalam 

larutan nutrisi sehingga menguntungkan tanaman sedangkan kekurangannya adalah 

sering terhambatnya pertumbuhan karena perubahan iklim [1]. 

Perubahan iklim seperti tingginya kelembapan dan suhu lingkungan yang 

berubah drastis tiap tahunnya dapat mempengaruhi dalam produksi tanaman. 

Sehingga faktor penting dalam penanaman aeroponik yaitu suplai air yang tepat 

dengan menyesuaikan kondisi lingkungan tanaman. Dalam penyiraman penanaman 

aeroponik, petani saat ini hanya bisa melakukan pengontrolan secara manual (timer) 

[2]. 

Sistem suplai nutrisi tanaman dengan pengaturan waktu (timer) adalah dengan 

mengguanakan sprayer. Sprayer tersebut akan menyuplai nutrisi tanaman sesuai 

dengan waktu yang ditentukan. Namun, pemberian nutrisi dengan sistem ini masih 

memiliki beberapa kekurangan yaitu, pertumbuhan tanaman yang belum sempurna 

dikarenakan pemberian nutrisi tidak merata  [3]. 

Selain karena faktor penyiraman tanaman, faktor lain seperti pemberian dosis 

larutan yang tepat juga menjadi kunci keberhasilan dalam metode tanam hidroponik 

ataupun aeroponik [4], hal ini menunjukan bahwa pengaturan nutrisi perlu 
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dilakukan agar tanaman dapat tumbuh dengan baik, namun pada saat ini 

pengontrolan nutrisi untuk sistem hidroponik masih dilakukan secara konvensional 

yaitu dengan cara memeriksa kondisi air satu persatu sehingga hal ini memakan 

banyak waktu serta tenaga [5]. 

Oleh karena itu dibutuhkan sistem yang dapat melakukan pengendaian nutrisi 

tanaman kangkung secara tepat dan sesuai kebutuhan tanaman serta sistem yang 

dapat mengendalikan sprayer sesuai dengan kondisi kelembapan dan suhu tanaman. 

Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah logika fuzzy sugeno sepeti pada 

penelitian [6] karena alat yang dirancang memiliki konsep yang hampir sama dan 

perhitungan matematis logika fuzzy yang sederhana serta data kebutuhan nutrisi 

tanaman kangkung pada penelitian [7][8] dapat dijadikan variabel dalam logika 

fuzzy.  

Berdasarkan latar belakang diatas penulis mengusulkan penerapan logika fuzzy 

dalam pengaturan nilai nutrisi dan pengendalian penyiraman nutrisi dengan crisp 

input berupa volume air, umur tanaman dan nilai ppm air untuk pengontrolan nutrisi 

sedangkan untuk pengendalian sprayer crisp input berupa kelembapan dan suhu. 

Pada sistem pengontrolan nutrisi digunakan sensor ultrasonik sebagai 

pendeteksi volume air, lalu pendeteksian nutrisi ppm pada reservoir digunakan 

sensor konduktivitas. Selanjutnya untuk mengetahui umur tanaman peneliti 

menggunakan sensor rtc, kemudian keluaran sistem fuzzy ini yaitu banyaknya air 

nutrisi yang keluar dari pompa, untuk mengetahui berapa banyak air nutrisi yang 

keluar maka digunakan sensor waterflow sebagai pendeteksi laju air dari pompa. 

Pada sistem pengendalian sprayer digunakan sensor dht22 untuk mendeteksi 

kelembapan dan suhu pada tanaman. Penerapan logika fuzzy pada sistem ini 

diharapkan dapat mengatur lama penyiraman sprayer sesuai dengan keadaan 

kelembapan dan suhu tanaman serta dapat mengatur nutrisi ppm yang dibutuhkan 

tanaman berdasarkan umur tanaman sesuai dengan data nutrisi ppm perminggu 

pada penelitian sebelumnya [8][7]. Pengaturan kadar nutrisi dan pengendalian 

penyiraman yang dikendalikan dengan logika fuzzy diharapkan dapat 

menghasilkan hasil yang optimal dibandingkan dilakukan secara 

manual/konvensional. 
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1.2. Tujuan 

Adapun tujuan dari penelitian adalah sebagai berikut : 

1. Merancang sistem pengontrolan dan penyiraman nutrisi tanaman kangkung 

aeroponik dengan metode logika fuzzy. 

2. Membuat sistem kebutuhan nutrisi tanaman kangkung secara fuzzy dan 

membandingkan hasil tanaman kangkung dengan sistem kebutuhan non-fuzzy. 

 

1.3. Manfaat 

Adapun manfaat dari penelitian adalah mempermudah kontrol nutrisi dan 

penyiraman nutrisi pada tanaman kangkung aeroponik secara otomatis dan 

diharapkan dapat dikembangkan lebih lanjut sehingga dapat digunakan oleh petani 

aeroponik. 

 

1.4. Rumusan Masalah 

 Berdasarkan penjelasan yang telah diuraikan pada bagian latar belakang di atas, 

maka dapat ditarik sebuah rumusan masalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana menerapkan logika fuzzy pada sistem kontrol menggunakan 

arduino? 

2. Bagaimana cara mengontrol nutrisi pada tanaman kangkung aeroponik 

menggunakan arduino? 

3. Bagaimana cara mengontrol penyiraman/pengkabutan tanaman kangkung 

aeroponik menggunakan arduino? 

4. Bagaimana merancang alat pemberian nutrisi dan penyiraman/pengkabutan 

pada kangkung aeroponik? 

5. Bagaimana cara menentukan membership function fuzzy logic dari sistem ini? 

6. Bagaimana pengaruh sistem ini terhadap pertumbuhan tanaman? 
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1.5. Batasan Masalah 

Beberapa batasan masalah dalam perancangan sistem pada penelitian ini 

adalah : 

1. Metode yang digunakan pada penelitian tugas akhir ini adalah logika fuzzy 

sugeno. 

2. Desain alat pada penelitian ini hanya digunakan untuk tanaman kangkung 

aeroponik. 

3. Sensor yang digunakan dalam penelitian ini adalah DHT22, waterflow, 

konduktivitas dan ultrasonik. 

4. Program yang digunakan dalam penelitian adalah IDE Arduino yang berbasis 

C++. 

5. Pompa yang digunakan untuk pengkabutan adalah pompa High Pressure 

(tekanan tinggi). 

6. Aplikasi yang digunakan pada pengujian tanaman kangkung adalah Microsoft 

excel.  

7. Sistem hanya mengatur larutan nutrisi PPM. 

8. Pengujian dilakukan selana 21 hari (8 hari semai) 

9. Nutrisi PPM penambah bernilai 4.3 PPM.. 

10. Jumlah tanaman kangkung fuzzy dan non-fuzzy pada saat pengujian sama yaitu 

13 batang. 

11. Luas penampang/reservoir tidak lebih dari 10 Liter. 

 

1.6. Metodologi penelitian 

Metodologi yang digunakan pada penelitian ini akan melewati beberapa 

tahapan sebagai berikut : 

1. Tahap Pertama (Perumusan masalah) 

  Tahap ini adalah penentuan pokok permasalahan mengenai penerapan 

logika fuzzy. 

2. Tahap kedua (Study Pustaka/literatur) 

Pada tahap ini mencari referensi yang diambil dari buku maupun jurnal yang 

berkaitan dengan metode penelitian untuk menyelesaikan rumusan masalah 

pada subbab sebelumnya. Referensi yang digunakan berdasarkan kata kunci 

penelitian yang dilakukan. 
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3. Tahap ketiga (Perancangan) 

Pada tahap ini berisi rancangan proses dilakukannya penelitian berdasarkan 

rumusan masalah dan literatur yang digunakan.  

4. Tahap keempat (Pengujian) 

Tahap ini dilakukan pengujian secara langsung menggunakan alat dan 

hitungan logika fuzzy, setelah didapat data akan dianalisa. 

5. Tahap kelima (Analisis) 

Tahap ini merupakan hasil dari pengambilan data dan menganalisa 

perbedaan tanaman kangkung hidroponik menggunakan logika fuzzy dan tidak 

menggunakan logika fuzzy. 

6. Kesimpulan dan Saran 

Tahap ini dilakukan dengan menarik kesimpulan dari analisa dan studi 

literatur serta saran untuk penulis selanjutnya jika akan dijadikan bahan 

referensi. 

 

1.7. Sistematika penulisan 

Sistematika Penulisan yang digunakan dalam tugas akhir ini akan melewati 

beberapa tahapan sebagai berikut:  

 

BAB 1 PENDAHULUAN   

Pada bab pertama ini berisi tentang penjabaran secara sistematis topik yang diambil 

meliputi latar belakang, perumusan dan batasan masalah, tujuan dan sistematika 

penulisan.  

 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA   

Pada bab kedua ini menjelaskan dasar teori yang menunjang pembahasan dari 

penelitian ini. Dasar teori ini berisi tentang penjelasan tentang kangkung, aeroponik, 

arduino, sensor yang digunakan dan logika fuzzy 

 

BAB III METODOLOGI PENELITIAN   

Pada Bab ketiga ini membahas mengenai tahapan-tahapan penelitian yang meliputi  

pengembangan, pengujian serta analisis.  
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BAB IV HASIL DAN ANALISIS   

Pada bab keempat ini menjelaskan hasil dan analisa terhadap penelitian yang telah 

dilakukan. 

 

BAB V KESIMPULAN  

Pada bab kelima ini menarik kesimpulan berdasarkan analisa    terhadap penelitian 

yang telah dilakukan. 
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