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ABSTRAK

Sistem jemuran kerupuk otomatis berbasis NodeMCU ESP8266 dengan menggunakan
sensor DHT 11 dan LDR dirancang untuk mengoptimalkan proses pengeringan dengan
kontrol otomatis. Sistem ini juga dilengkapi dengan notifikasi berbasis telegram untuk
memberikan informasi real time kepada pengguna dengan parameter waktu, suhu, dan
intensitas cahaya. Hasil pengujian menunjukkan bahwa sistem mampu menggerakkan
rak jemuran secara otomatis berdasarkan kondisi rak jemuran akan keluar otomatis
pada saat suhu >30°C dan nilai LOR <100 (cahaya terang) pada pukul 08:00, dan rak
penjemuran masuk saat suhu <30°C atau nilai LOR >100 (cahaya redup) pada pukul
16:00. Selain itu, sistem mampu mendeteksi kondisi hujan dengan parameter suhu
<30°C dan nilai LDOR <100 di antara pukul 08:00 hingga 16:00, meskipun kondisi
tersebut tidak terjadi selama pengujian. Limit switch digunakan untuk memastikan
pergerakan rak jemuran agar berhenti di posisi yang telah ditentukan, dan pengujian
respons motor menunjukkan bahwa motor tidak langsung berhenti saat /imit switch
aktif karena adanya de/ay pengaruh kualitas jaringan , tetapi tetap sesuai dengan logika
sistem.

Kata kunci: NodeMCU ESP8266, sensor /dr, sensor dht 11, internet of things,
Telegram bot

ABSTRACT

The automatic cracker drying system based on NodeMCU ESP8266 using DHT 11 and
LDR sensors Is designed to optimize the drying process with automatic control. This
system is also equipped with telegram-based notifications to provide real-time
information to users with time, temperature, and light intensity parameters. The test
results show that the system is able to move the drying rack automatically based on
the condition of the drying rack will automatically come out when the temperature is
>30°C and the LDR value is <100 (bright light) at 08.:00, and the drying rack enters
when the temperature is <30°C or the LDR value is >100 (dim light) at 16:00. In
addition, the system is able to detect rain conditions with temperature parameters
<30°C and LDR values <100 between 08.:00 and 16.00, although these conditions did
not occur aduring the test. Limit switches are used to ensure that the movement of the
drying rack stops at a predetermined position, and motor response testing shows that
the motor does not stop immediately when the limit switch is active due to a delay due
to the influence of network quality, but remains in accordance with the system logic.

Keywords: NodeMCU ESP8266, Idr sensor, dht 11 sensor, internet of things, Telegram
bot.
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1. PENDAHULUAN

Otomatisasi telah menjadi bagian penting dalam kehidupan sehari-hari, termasuk dalam
proses pengeringan kerupuk ro, makanan tradisional Indonesia. Sistem otomatis ini dirancang
menggunakan sensor LDR (Light Dependent Resistor), sensor DHT 11, dan modul Real Time
Clock (RTC) yang dikendalikan oleh NodeMCU 8266.

Sensor LDR mendeteksi intensitas cahaya, sensor DHT 11 mengukur suhu, dan modul RTC
mengatur waktu. Sistem ini berfungsi untuk mengatur proses penjemuran kerupuk ro secara
otomatis. Misalnya, jika waktu menunjukkan lebih dari pukul 08:00 dengan cahaya terang
dan suhu di atas 30°C, kerupuk akan dijemur. Sebaliknya, jika waktu lebih dari pukul 16:00
dengan cahaya redup dan suhu di bawah 30°C, kerupuk akan otomatis dimasukkan ke dalam
rak untuk melindunginya dari cuaca buruk.

Integrasi dengan aplikasi Telegram memungkinkan pengguna untuk memantau dan
mengontrol proses pengeringan kerupuk ro dari jarak jauh, sehingga meningkatkan efisiensi
dan melindungi kerupuk dari kerusakan akibat cuaca.

2. METODE

Perancangan Sistem alat ini meliputi melakukan studi pustaka untuk mengetahui spesifikasi dari
alat yang akan digunakan, mendesain mekanik, elektrik, dan perangkat lunak. Lalu membuat
flowchart dan blog diagram sistem dari alat yang akan dirancang , dan menguiji alat secara
keseluruhan.

INPUT KONTROLLER OUTPUT
MODUL RTCDS3231 |— DRIVER L203N et
SENSOR DHT 11 » NODEMCU ESPB266 |—— ‘
[ MOTOR DC GEARBOX
SENSORLDR  |— L »  TELEGRAMBOT
LIMITSWITCH1 [ POWER SUPPLY
POWER SUPPLY 12V }‘
LIMIT SWITCH 2 [
STEPDOWN 5V

Gambar 2.1 Blog Diagram sistem alat

Gambar 2.1 menunjukkan blok diagram alat yang dirancang untuk penjemuran kerupuk. Pada
bagian input, terdapat beberapa komponen: modul RTC DS3231 untuk menyediakan waktu
akurat, sensor DHT 11 untuk mengukur suhu lingkungan, dan sensor LDR untuk mendeteksi
intensitas cahaya. Limit switch digunakan untuk mendeteksi posisi jemuran, memastikan
motor berhenti saat jemuran mencapai posisi yang diinginkan. NodeMCU ESP8266 berfungsi
sebagai pusat kontrol sistem, berkomunikasi dengan bot Telegram melalui jaringan nirkabel,
memungkinkan pengguna untuk memantau dan mengendalikan sistem dari jarak jauh. Pada
bagian output, driver motor L298N digunakan untuk mengendalikan motor DC gearbox yang
menggerakkan jemuran. Bot Telegram terintegrasi dengan mikrokontroler untuk memberikan
notifikasi kepada pengguna dan menerima perintah, sehingga pengguna dapat mendapatkan
informasi status sensor secara real-time dan mengirim instruksi manual. Sumber tegangan
menggunakan power supply 12V/3A untuk motor DC, sementara komponen stepdown DC
menurunkan tegangan dari 12V menjadi 5V untuk NodeMCU.
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2.1 Desain Mekanik

Pada gambar 2.2 diperlihatkan desain mekanik rancangan Jemuran kerupuk ro
otomatis menggunakan sensor LDR dan sensor suhu berbasis NodeMCU 8266 dengan
monitoring telegram.

Gambar 2.2 Desain Mekanik

Alat yang akan dirancang memiliki bentuk kubus dengan dimensi, panjang 50 cm, tinggi 50
cm dan lebar 50 cm, bahan rangka menggunakan besi Ao/low ukuran 2 cm x 2 cm. Mekanisme
dari alat yang akan dirancang merupakan sebuah sistem pengeringan otomatis dengan
drawer slide yang digerakkan oleh motor dc gearbox untuk menggerakan papan pengering
seperti diperlihatkan pada gambar 2.3 dan 2.4.

4 Motor dc gearbox

Rak penjemuran ‘

Timing belt

Gambar 2.3 Desain Mekanik tempat penyimpanan masuk
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Gambar 2.4 Desain Mekanik tempat penyimpanan keluar

2.2 Desain Elektrik

Berikut rancangan skematik pengkabelan mikrokontroler Arduino dengan perangkat
input dan output.
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Gambar 2.5 Rancangan skematik pengkabelan mikrokontroler

2.3 Desain Perangkat Lunak

Flowchart perangkat lunak dari sistem jemuran kerupuk ro otomatis berbasis NodeMCU
ESP8266 dimulai dengan proses inisialisasi perangkat input dan output. NodeMCU
mengonfigurasi perangkat input seperti rtc, sensor dht, sensor LDR, dan motor. Setelah itu,
NodeMCU memastikan koneksi ke internet untuk fungsi optimal termasuk pengendalian jarak
jauh dan pengiriman notifikasi. Pengguna dapat memilih mode operasi, manual atau
otomatis, untuk mengendalikan motor pada rak jemuran sesuai instruksi.
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Gambar 2.6 Flowchart program alat

3. HASIL DAN PEMBAHASAN
3.1 Hasil Perancangan Mekanik

Rangka alat jemuran kerupuk otomatis terbuat dari besi hollow 2 cm x 2 cm, berukuran
50 cm x 50 cm x 50 cm. Alat ini menggunakan motor DC gearbox 12v yang dikendalikan
NodeMCU 8266 dan dilengkapi modul RTC ds33231, sensor LDR, dan sensor suhu dht 11. Ada
2 limit switch untuk mendeteksi akhir gerakan rak jemuran.

Gambar 3.1 Hasil perancangan mekanik rak jemuran bergerak masuk
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Gambar 3.3 Mekanisme timing belt menggunakan motor dc

3.2 Hasil Perancangan Elektrik

Gambar 3.4 merupakan tata letak komponen-komponen elektrik yang terpasang pada
papan, rangkaian ini berfungsi sebagai pusat kendali dari sistem jemuran kerupuk otomatis
berbasis NodeMCU ESP8266.

Gambar 3.4 Hasil perancangan elektrik
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Terdapat komponen yang terpasang pada breadboard seperti NodeMCU ESP8266, modul RTC
ds3231, driver motor L298N, dan power supply. NodeMCU ESP8266 merupakan pusat kendali
dari sistem keseluruhan, menerima input dari sensor dan mengontrol pergerakan output
berupa motor serta mengirimkan notifikasi ke Telegram. Terdapat komponen rtc DS3231
menyediakan waktu yang akurat, memungkinkan sistem untuk menjalankan logika
penjemuran berdasarkan waktu yang ditentukan. Selainn itu juga terdapat Driver motor
L298N, yang digunakan untuk mengontrol motor DC yang menggerakkan jemuran keluar dan
masuk. Driver ini menerima sinyal dari NodeMCU untuk menentukan arah dan kecepatan
motor. Motor tersebut memungkinkan jemuran bergerak otomatis berdasarkan perintah yang
diberikan oleh mikrokontroler. Komponen lainnya adalah power supply yang berfungsi
menyediakan tegangan yang dibutuhkan untuk mengoperasikan seluruh sistem, termasuk
NodeMCU dan motor, untuk kabel dari masing-masing komponen terhubung disusun dengan
rapi, untuk memudahkan proses perawatan.

3.3 Hasil Perancangan Software
1. Pemrograman Nodemcu esp8266

void handleManualControl(String message) {
if (manualControl) {
Iif (message == "Jkeluar") {
If (lfjemuranKeluar && digitalRead(LIMIT_SWITCH OUT)) {
moveMotor(true, 70);
JjemuranKeluar = true;
bot.sendMessage(chatID, "Proses penjemuran manual dimulai”);  }
} else if (message == "ymasuk”) {
Iif (JemuranKeluar && digitalRead(LIMIT_SWITCH_IN)) {
moveMotor(false, 70),
JjemuranKeluar = false;
bot.sendMessage(chatID, "Proses penjemuran manual selesai”);

}
} else if (message == "/stop") {
stopMotor(),
bot.sendMessage(chatiD, "Motor dihentikan”); } }}

Fungsi handleManualControl(String message) mengontrol mode manual pada sistem
jemuran otomatis melalui perintah T7elegram. Fungsi ini menerima pesan dan
melakukan tindakan sesuai isi pesan. Jika pengguna mengirim /keluar, sistem
memeriksa dua kondisi: posisi jemuran harus keluar dan /imit switch luar tidak
aktif. Jika terpenuhi, motor bergerak keluar dengan fungsi moveMotor(true, 70)dan
mengirim pesan ke pengguna. Jika pengguna mengirim /masuk, sistem memeriksa
apakah jemuran keluar dan limit switch dalam tidak aktif. Jika ya, motor bergerak
masuk dengan moveMotor(false, 70) dan mengirim pesan. Perintah /stop
menghentikan motor dengan stopMotor() dan mengirim pesan. Jika pengguna
mengirim /auto, sistem keluar dari mode manual dan mengatur variabel
manualContro/ menjadi false, mengaktifkan mode otomatis berdasarkan kondisi
yang telah diprogram.

void autoControlLogic() {
float temperature = dht.readTemperature();
int ldrValue = analogRead(A0);
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DateTime now = rtc.now(),
if (!digitalRead(LIMIT_SWITCH_IN) // !digitalRead(LIMIT_SWITCH_OUT)) {
stopMotor(),
return, // Hentikan logika otomatis jika limit switch aktif
}
if (now.hour() >= 8 && IldrValue < 100 && temperature > 30 && !JjemuranKeluar) {
If (digitalRead(LIMIT_SWITCH_OUT)) {
moveMotor(true, 70);
JjemuranKeluar = true;
bot.sendMessage(chatiD, 'Jemuran otomatis dikeluarkan karena cuaca cerah dan
panas.”);
}
}
// Logika untuk jam 16 sore ke atas, kondisi sudah sore
else if (now.hour() >= 16 && ldrValue > 100 && temperature < 30 && jemuranKeluar) {
If (digitalRead(LIMIT_SWITCH_IN)) { // Pastikan limit switch IN tidak aktif
moveMotor(false, 70);
JjemuranKeluar = false;
bot.sendMessage(chatiD, 'Jemuran otomatis dimasukkan karena kondisi sudah
sore.");} }
else if (now.hour() >= 8 && now.hour() < 16 && ldrValue > 100 && temperature < 30 &&
JjemuranKeluar) {
If (digitalRead(LIMIT_SWITCH_IN)) { // Pastikan limit switch IN tidak aktif
moveMotor(false, 70);
JemuranKeluar = false;
bot.sendMessage(chatiD, 'Jemuran otomatis dimasukkan karena kondisi mendadak
gelap atau dingin (antisipasi hujan).”); }}}

Program ini mengontrol pergerakan jemuran otomatis berdasarkan waktu, suhu,
dan intensitas cahaya. Jemuran keluar saat kondisi ideal, dan masuk jika kondisi
berubah atau ada potensi hujan.

2. Telegram Bot

Software Telegram bot yang telah dibuat memungkinkan pengguna untuk
mengontrol proses penjemuran secara manual melalui perintah yang dikirimkan
melalui telegram. Bot ini memanfaatkan NodeMCU ESP8266 untuk membaca data
dari sensor suhu, kelembapan, dan intensitas cahaya, serta mengirimkan status dan
notifikasi melalui telegram. Dengan integrasi ini, pengguna dapat dengan mudah
memulai, menghentikan, atau mengatur kembali proses penjemuran kerupuk sesuai
kebutuhan secara real time.

08.58 e 46+ il il B 95%

e . monitoringjemuranotomatis_bot .
B bot &

Gambar 3.5 Akun Telegram bot

3.4 Pengujian Penjemuran Berdasarkan Parameter Waktu, Suhu, dan Intensitas
Cahaya

Pada tabel 3.1 diperlihatkan hasil pengujian suhu yang dilakukan pada tanggal 1 januari
2025 mulai pukul 06.00 WIB sampai dengan 17.00 WIB berdasarkan data pengujian yang
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ditampilkan dalam tabel tersebut, analisis dilakukan untuk menentukan waktu optimal proses
penjemuran otomatis serta kondisi saat rak jemuran masuk atau keluar.

Tabel 3.1 Pengujian Kondisi Penjemuran

NO | WAKTU | SUHU DHT11 NILAI LDR
1 6:00 25 109
2 7:00 28.9 60
3 8:00 43.9 48
4 9:00 38 55
5 10:00 44.8 43
6 11:00 47.6 37
7 12:00 41.1 42
8 13:00 36.3 80
9 14:00 34.7 86
10 15:00 32.3 86
11 16:00 32.1 105
12 17:00 30 112

Gambar 3.6 menunjukkan hasil pengujian suhu dan intensitas cahaya (nilai LOR) yang diukur
secara real time pada tanggal 1 Januari 2025. Data diambil setiap jam, mulai pukul 06:00
hingga pukul 17:00, berikut grafik dari hasil data tabel 3.1.

Perubahan Suhu dan Nilai LDR Berdasarkan Waktu

100

Suhu [*C) dan Nilai LOR

Gambar 3.1 Grafik hasil pengujian perubahan suhu dan nilai LDR berdasarkan waktu

Pada pukul 06:00, suhu berada di 25°C, dengan nilai LDR sebesar 109, yang menunjukkan
intensitas cahaya masih rendah karena matahari baru terbit. Seiring waktu, suhu mulai
meningkat, dan nilai LDR menurun karena intensitas cahaya bertambah. Pada pukul 07:00,
suhu mencapai 28,9°C, sementara nilai LOR menurun ke 60, menunjukkan cahaya matahari
yang mulai cukup terang. Memasuki pukul 08:00, suhu melonjak signifikan menjadi 43,9°C,
dan nilai LOR menurun lebih jauh ke 48. Ini menunjukkan kondisi yang sangat ideal untuk
memulai proses penjemuran, dengan suhu yang panas dan intensitas cahaya yang tinggi.
Kondisi ideal ini berlanjut hingga pukul 12:00, dengan suhu berkisar antara 41,1°C hingga
47,6°C, dan nilai LDR tetap di bawah 50.

Pada pukul 13:00, suhu mulai menurun menjadi 36,3°C, dan nilai LOR meningkat ke 80,

menandakan intensitas cahaya mulai berkurang. Penurunan suhu berlanjut hingga pukul
16:00, di mana suhu berada di 29,8°C, dan nilai LOR meningkat menjadi 105, menandakan
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kondisi cahaya yang semakin redup. Pada pukul 17:00, suhu semakin menurun ke 29,5°C, dan
nilai LDOR mencapai 112, menunjukkan bahwa matahari hampir terbenam dan intensitas
cahaya sangat rendah.

Dari data ini, dapat disimpulkan bahwa waktu ideal untuk memulai proses penjemuran adalah
setelah pukul 08:00, ketika suhu lebih dari 30°C dan nilai LDR kurang dari 100. Proses
penjemuran sebaiknya dihentikan setelah pukul 16:00, ketika suhu turun di bawah 30°C dan
nilai LDR lebih dari 100. Untuk antisipasi hujan, jika suhu turun di bawah 30°C dan nilai LDR
juga kurang dari 100 antara pukul 08:00-16:00, rak jemuran harus segera dimasukkan.

3.5 Pengujian Respon Motor dan Limit Switch

Pada pengujian ini, dilakukan uji coba terhadap respon /imit switch terhadap
pergerakan motor dalam berbagai mode operasi, baik otomatis maupun manual. Tujuan dari
penguijian ini adalah untuk memastikan bahwa /imit switch memberikan respon yang sesuai
untuk menghentikan pergerakan motor dc baik saat rak penyimpanan bergerak keluar maupun
masuk. Pada sistem ini, terdapat dua /imit switch yaitu /imit switch 1 berfungsi untuk
mendeteksi posisi rak saat berada di dalam dan /imit switch 2 berfungsi untuk mendeteksi
posisi rak saat berada di luar.

Tabel 3.1 Pengujian respon /imit switch

No Pengujian Limit switch 1 Limit switch 2 Keterangan

1 Mode otomatis rak Tidak terkena terkena Berhenti dengan delay
penyimpanan keluar

2 Mode otomatis rak Terkena Tidak terkena Berhenti dengan delay
penyimpanan masuk

3 Mode manual rak Tidak terkena terkena Berhenti dengan delay
penyimpanan keluar

4 Mode manual rak Terkena Tidak terkena Berhenti dengan delay
penyimpanan masuk

Dari hasil pengujian tabel 3.3 yaitu pengujian respon /imit switch terhadap kendali motor dc.
Dalam setiap pengujian, motor tidak langsung berhenti begitu /imit switch terkena, melainkan
terdapat de/lay beberapa detik sebelum motor berhenti sepenuhnya. De/ay ini disebabkan oleh
jaringan yang memengaruhi pengolahan data pada sistem berbasis NodeMCU.

3.6 Pengujian Mode Otomatis

Pengujian mode otomatis dilakukan untuk memastikan sistem dapat bekerja secara
mandiri sesuai dengan parameter yang telah ditentukan. Pada mode ini, sistem akan
memantau data dari sensor suhu (DHT11) dan sensor cahaya (LDR) secara real-time untuk
menentukan kapan rak penyimpanan harus keluar atau masuk. Pengujian ini juga mencakup
respon sistem terhadap kondisi lingkungan, seperti nilai suhu, intensitas cahaya, dan waktu
yang telah diatur. Pengujian dilakukan dalam rentang waktu tertentu untuk mendapatkan data
parameter lingkungan serta memastikan sistem merespon sesuai logika yang telah
diprogramkan.

Berdasarkan hasil tabel 3.3 pengujian mode otomatis, sistem menunjukkan respon yang sesuai
dengan logika pemrograman yang telah ditentukan.
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Tabel 3.2 Pengujian mode otomatis

Suhu | Nilai : o Status
No | Waktu °C) | LDR Aksi Sistem Motor Keterangan
1 08:00 | 32.1 45 Rak keluar ON Sesuai parameter
2 | 12:00 | 405 | 35 E:I';atftap OFF | Tidak ada perubahan
3 16:00 | 29.5 105 | Rak masuk ON Sesuai parameter
4 13:00 36 85 Rak tetap OFF | Tidak ada perubahan
keluar
5 | 10:00 | 412 | 40 |Raktetap OFF | Tidak ada perubahan
keluar
6 9:00 35 60 Eak tetap OFF | Tidak ada perubahan
eluar
7 2:00 78 110 Rak tetap OFF Suhu _dan LDR tidak
masuk sesuai
8 17:00 27.5 115 Rak tetap OFF Sesuai parameter
masuk

Berikut analisa dari hasil pengujian pada pukul 08:00, suhu mencapai 32.1°C dan nilai LDR
berada di angka 45. Kondisi ini memenuhi parameter sistem sehingga motor dc aktif
menggerakan rak penjemuran keluar. Pada pukul 10:00, di mana suhu mencapai 41.2°C dan
nilai LDR 40. Sistem mempertahankan posisi rak tetap keluar karena lingkungan sesuai dengan
parameter. Pada pukul 16:00, suhu turun menjadi 29.5°C dan nilai LOR mencapai 105. Sistem
mendeteksi perubahan parameter lingkungan mengaktifkan motor dc untuk menggerakan rak
penjemuran masuk. Pada pukul 17:00 nilai suhu 27.5°C) dan nilai LDR yang tinggi 115 rak
penjemuran tetap berada di posisi masuk.

Sistem berhasil menentukan kondisi rak keluar dan masuk berdasarkan parameter suhu dan
nilai LDR. Pada rentang waktu antara pukul 08:00 hingga 16:00, rak penyimpanan keluar jika
suhu lebih dari 30°C dan nilai LDOR kurang dari 100. Setelah pukul 16:00, rak masuk jika suhu
di bawah 30°C atau nilai LDR lebih dari 100. Pengujian ini menunjukkan bahwa sistem mode
otomatis telah bekerja sesuai dengan logika yang diharapkan.

3.7 Pengujian Kekuatan Jaringan Terhadap Waktu Pergerakan Mode Manual

Pengujian ini bertujuan untuk mengukur pengaruh kecepatan jaringan (Mbps)
terhadap waktu respons sistem ketika mengirim instruksi manual melalui 7elegram hingga
motor bergerak sesuai instruksi. Pengujian dilakukan dengan variasi kecepatan jaringan
internet.

Tabel 3.3 Pengujian Kekuatan Jaringan terhadap Waktu Pergerakan Mode Manual

No | Perintah Pwm | Kecepatan | Kecepatan Provider Waktu | Keteranga
motor | Jaringan Jaringan Respons
Unduh Unggah (detik)
(Mbps) (Mbps)

1 | /keluar 70 53.24 17.39 PT Telkom 17 Motor
bergerak
keluar

2 | /masuk 70 53.24 17.39 PT Telkom 17 Motor
bergerak
masuk
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No | Perintah Pwm [ Kecepatan Kecepatan Provider Waktu | Keteranga
motor | Jaringan Jaringan Respons
Unduh Unggah (detik)
(Mbps) (Mbps)

3 | /keluar 70 53.24 17.39 PT Telkom 16 Motor
bergerak
keluar

4 | /masuk 70 53.24 17.39 PT Telkom 17 Motor
bergerak
masuk

5 | /keluar 70 53.24 17.39 PT Telkom 17 Motor
bergerak
keluar

6 | /masuk 70 53.24 17.39 PT Telkom 17 Motor
bergerak
masuk

7 | /keluar 70 23.08 25.30 XL 24 Motor
bergerak
keluar

8 | /masuk 70 23.08 25.30 XL 21 Motor
bergerak
masuk

9 | /keluar 70 23.08 25.30 XL 22 Motor
bergerak
keluar

10 | /masuk 70 23.08 25.30 XL 21 Motor
bergerak
masuk

11 | /keluar 70 23.08 25.30 XL 21 Motor
bergerak
keluar

12 | /masuk 70 23.08 25.30 XL 23 Motor
bergerak
masuk

Berdasarkan hasil penguijian pada tabel 3.4 yaitu pengujian untuk mengukur waktu respons
sistem dalam menjalankan perintah manual /keluar dan /masuk pergerakan motor
menggunakan dua provider jaringan berbeda, yaitu PT Telkom dan XL Axiata. Hasil
menunjukkan adanya perbedaan waktu respons yang dipengaruhi oleh kecepatan jaringan,
khususnya kecepatan unduh. Pada pengujian dengan PT Telkom, kecepatan unduh rata-rata
sebesar 53.24 Mbps, dan kecepatan unggah 17.39 Mbps. Dengan jaringan yang stabil, waktu
respons sistem tercatat konsisten pada 16 hingga 17 detik untuk setiap perintah, baik untuk
pergerakan motor keluar maupun masuk. Stabilitas ini mencerminkan bahwa kecepatan unduh
yang tinggi memberikan kemampuan sistem untuk menerima perintah dengan cepat tanpa
gangguan. Sedangkan pengujian dengan XL menunjukkan kecepatan unduh yang lebih
rendah, yaitu 23.08 Mbps, meskipun kecepatan unggah lebih tinggi, yaitu 25.30 Mbps. Waktu
respons pada jaringan ini berkisar antara 21 hingga 24 detik, yang lebih lambat dibandingkan
PT Telkom. Hal ini menunjukkan bahwa kecepatan unduh yang lebih rendah dapat
memengaruhi keterlambatan penerimaan perintah, meskipun kecepatan unggah cukup tinggi.

Dari hasil ini, dapat dianalisa bahwa kecepatan unduh memiliki pengaruh yang lebih signifikan
terhadap waktu respon dibandingkan kecepatan unggah. Hal ini disebabkan oleh proses
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penerimaan perintah dari pengguna yang lebih banyak bergantung pada kecepatan unduh.
Provider dengan kecepatan unduh tinggi, seperti PT Telkom, memberikan hasil yang lebih baik
dalam hal waktu respon.

¥ DOWNLOAD Mbps (*) UPLOAD Mbps

23.24 17.39

Ping ms ®7 ® 11 @ 16

-\ Connections
HOW DOES YOUR DOWNLOAD SPEED COMPARE

Ut WITH YOUR EXPECTATIONS?

m PT. Telekomunikasi

q 2 3 4
Indonesia

) | PT Telekomunikasi
Indonesia

07652652 (©) HASIL {53 PENGATURAN

@ UNDUH Mbyg ) UNGGAH Mbp

308 530

Ping ms ® 33 ©® 217 @ 113

» " Koneksi
BAGAIMANAKAH KETERSEDIAAN JARINGAN ANDA

DIBANDINGKAN DENGAN HARAPAN ANDA?

Gambar 3.3 Speed test jaringan XL

Gambar 3.7 dan gambar 3.8 merupakan hasil pengukuran kecepatan jaringan dilakukan
menggunakan aplikasi Speed test. Pengukuran dilakukan untuk memastikan kecepatan unduh
dan unggah dari jaringan yang digunakan selama pengujian. Penggunaan aplikasi Speedtest
memastikan keakuratan data kecepatan jaringan sehingga dapat melihat hubungan antara
kecepatan jaringan dan waktu respon motor terhadap perintah telegram.

3.8 Pengujian Kinerja Motor Berdasarkan Kondisi Beban

Hasil penguijian tabel 3.5 yaitu pengujian untuk mengukur waktu respon motor DC
dalam kondisi beban yang bervariasi, mulai dari 0 gram hingga 1600 gram, menggunakan nilai
pwm sebesar 70. Respon waktu dihitung sejak motor mulai bergerak, yaitu ketika limit switch
pertama dilepas, hingga mencapai limit switch kedua. Proses ini dilakukan untuk dua arah
pergerakan, yaitu keluar dan masuk menggunakan mode manual.

Waktu respons motor pada setiap kondisi beban tercatat konsisten, yaitu 13 detik untuk

pergerakan keluar maupun masuk. Tidak adanya perubahan signifikan dalam waktu respon
menunjukkan bahwa motor mampu menangani peningkatan beban hingga 1600 gram tanpa
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mengalami penurunan performa. Secara keseluruhan, pengujian ini dapat menggerakan beban
pada rak jemuran dengan variasi beban hingga 1600 gram, tanpa memengaruhi waktu respon.

Table 3.5 Penguijian kinerja motor berdasarkan kondisi beban

Kondisi Beban LRI BRI

No Beban Pwm motor (gram) Kelu.ar Masyk

(detik) (detik)
1 Beban 1 70 0 13 13
2 Beban 2 70 200 13 13
3 Beban 3 70 400 13 13
4 Beban 4 70 600 13 13
5 Beban 5 70 800 13 13
6 Beban 6 70 1000 13 13
7 Beban 7 70 1200 13 13
8 Beban 8 70 1400 13 13
9 Beban 9 70 1600 13 13

4. KESIMPULAN

Sistem jemuran otomatis berbasis NodeMCU ESP8266 yang dirancang dalam penelitian ini
berhasil mengoptimalkan proses pengeringan kerupuk dengan kontrol otomatis yang efisien.
Dengan menggunakan sensor DHT 11 untuk mengukur suhu dan sensor LDR untuk
mendeteksi intensitas cahaya, sistem dapat secara otomatis menggerakkan rak jemuran
berdasarkan kondisi lingkungan. Hasil pengujian menunjukkan bahwa rak jemuran akan keluar
secara otomatis pada suhu di atas 30°C dan nilai LDR di bawah 100 pada pukul 08:00, serta
akan masuk pada suhu di bawah 30°C atau nilai LDOR di atas 100 pada pukul 16:00.

Sistem ini juga dilengkapi dengan notifikasi berbasis 7elegram yang memungkinkan pengguna
untuk memantau dan mengontrol proses penjemuran dari jarak jauh, memberikan informasi
real-time mengenai status suhu, waktu, dan intensitas cahaya. Pengujian terhadap /imit switch
menunjukkan bahwa sistem dapat menghentikan pergerakan rak jemuran dengan akurat,
meskipun terdapat de/ay yang disebabkan oleh kualitas jaringan.

Secara keseluruhan, sistem ini menunjukkan kinerja yang baik dalam mengatur proses
penjemuran kerupuk secara otomatis, serta mampu mendeteksi kondisi cuaca yang tidak
menguntungkan, seperti potensi hujan. Dengan demikian, alat ini tidak hanya meningkatkan
efisiensi dalam proses pengeringan, tetapi juga melindungi kerupuk dari kerusakan akibat
cuaca buruk. Penelitian ini memberikan kontribusi signifikan dalam penerapan teknologi
Internet of Things (IoT) dalam industri pengolahan makanan tradisional.
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