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 ABSTRAK 

 

Jemuran otomatis bekerja berdasarkan adanya cahaya agar alat penjemur dapat 

berpindah dari tempat yang tertutup ke tempat terbuka. Proses pemindahan 

dilakukan melalu perintah yang diterima dari sensor cahaya (LDR) kemudian 

diolah melalu mikrokontroler Arduino Uno. Waktu pemindahan dari posisi awal 

ke posisi penjemuran ialah 12 detik. Waktu proses penarikan jemuran atau 

kembali pada posisi awal ialah 17 detik.Efisiensi kerja sistem penjemuran 

diperoleh sebesar 0,97% dengan nilai responsifitas 0.17 Volt, dan juga didapat 

nilai sensitifitas untuk proses penjemuran (V) sebesar 4,37 Volt/cm. Efisensi 

kerja.untuk kembali ke kondisi awal sebsesar 0,94% didapat nilai responsifitas 

0.08 Volt sehingga didapat nilai sensitifitas sebesar 2,19 Volt/cm. Waktu proses 

pemindahan perangkat penjemuran ditentukan secara manual sehingga jarak 

lintasan yang diperoleh sebesar 25 cm. 

 

Kata Kunci : Arduino Uno, mikrokontroller, Sensor cahaya (LDR).
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 ABSTRACT 

 

The Automatic dryer works base on the light existence in order to move from the 

convered area into the drying area. The movement process is conducted throught 

the commend from light dependent resistor (LDR) or light sensor unit, then 

processed by the ARDUINO UNO microcontroller. Shifthing time of the dryer set 

from the orgin position is 12 second. The reposition time of dryer set around 17 

second. The efficiency of dryer system was determined amount of 0.97%, Then 

the reponsivity value is 0.17 volt, and also it has obtained the sensitivity of the 

drying  process (V) around 4,37 Volt / cm. For reposition of the dryer system, 

the efficiency of dryer was determined amount of 0.94% with the responsitivity 

value and the sensitivity value are 0.08 volt and 2,19 volt/cm respectively. The 

shifting time process of the dryer is selected by manually, so that the dryer 

distance has 25 cm. 

 

Keywords: Arduino Uno, microcontroller, Light sensor (LDR). 
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Menjemur pakaian adalah salah satu kegiatan yang sering dilakukan 

didalam kehidupan rumah tangga, dan biasa kita lihat menjemur pakaian sering 

kita tinggal bepergian, sehingga kita tidak sempat lagi untuk mengangkat jemuran 

pada waktu akan turun hujan. Pemanasan global yang sekarang ini sedang terjadi 

menyebabkan perubahan cuaca yang sangat sulit di tebak, sehingga kadang terjadi 

perubahan cuaca secara tiba-tiba dari panas menjadi hujan ataupun sebaliknya 

sehingga kegiatan menjemur pakaian sangat terganggu. 

Untuk mengatasi masalah tersebut perlu adanya sistem otomatis, dengan 

cara membuat sistem jemuran otomatis. Dalam perancangan implementasi sistem 

jemuran otomatis, masalah–masalah yang dipecahkan adalah meliputi system 

jemuran, arsitektur perangkat keras, meliputi: perangkat elektronik dan mekanik 

dari keterangan diatas maka penulis padukan untuk merealisasi jemuran otomatis 

yang efektif dan efisien, dalam kesempatan penyusunan tugas akhir dengan judul 

“RANCANG BANGUN PROTOTYPE PENJEMUR PAKAIAN OTOMATIS 

BERBASIS MIKROKONTROLER ARDUINO UNO”. 

Dari penelitian terdahulu yang membedakan alat jemuran pakaian otomatis 

hanya pada tombol ON/OFF dan sensor-sensornya. Yaitu, fotoelektrik yang 

mendeteksi adanya pakaian atau tidak, sensor cahaya yang mendeteksi terang atau 

gelap diluar rumah, dan sensor hujan mendeteksi hujan diluar rumah. Semua ini 

adalah perbedaan antara penelitian terdahulu dan penelitian sekarang[1]. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

Dalam rancang bangun sistem alat penjemur pakaian otomatis untuk 

meminimalisir tidak keringnya pakaian karena kurangnya cahaya yang masuk atau 

yang didapat saat penjemuran, timbul beberapa masalah, yakni : 
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1. Bagaimana jemuran otomatis dengan memanfaatkan alat mikrokontrol 

sebagai fungsi utama penjemuran? 

2. Bagaimana respon cahaya pada perangkat bekerja sesuai dengan printah 

program? 

3. Bagaimana pengaturan keadaan awal perangkat (Keluar dan Masuk)? 

4. Bagaimana perangkat bekerja efisiensi terhadap sistem penjemuran? 

 

1.3 Tujuan Penelitian 

Tujuan penelitian ini adalah menrancang alat penjemuran otomatis dengan 

menentukan efisiensi waktu, nilai respon waktu kerja dan waktu kembali keadaan 

awal serta efisiensi sistem penjemuran. 

 

1.4 Batasan Masalah 

Batasan-batasan masalah yang melingkupi penelitian ini antara lain: 

1. Membahas mikrokontrol arduino yang berbasis atmega 328 IC A 

2. Cara kerja sensor cahaya atau LDR 

3. Desain gambar sistem alat penjemur 

4. Desain gambar motor maju dan mudur dalam rel 

 

1.5 Manfaat Penelitian 

Mendapatkan efisiensi yang sangat menyita waktu dan tenaga 

 

1.6 Metode Penelitian 

Metode yang digunakan dalam penelitian tugas akhir ini adalah: 

1. Studi Literatur dan konsultasi 

Langkah ini dilaksanakan dalam bentuk pembuatan refrensi tugas akhir 

atau jurnal ilmiah terkait yang telah ada dan teori-teori berkaitan dengan 

teknologi sistem parker otomatis circular dan melakukan konsultasi 
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dengan pembimbing dan orang- orang yang sudah berpengalaman 

dibidangnya. 

2. Perencanaan 

Membuat perencanaan dasar prototype Jemuran Otomatis mulai dari 

tahapan–tahapan perencanaan perangkat keras, skematik rangkaian dan 

perangkat lunak serta hasil data yang diharapkan. 

3. Perancangan 

Proses perancangan Prototype Jemuran Otomatis baik perangkat keras 

maupun skematik rangkaian dan membuat program serta pemindahaan 

kode program ke modul Arduino Uno sesuai dengan perencanaan yang 

telah dilakukan. 

4. Pengujian, Analisa, Dan Evaluasi 

Hasil perancangan protype Jemuran Otomatis dan memprogramnya 

kemudian diuji, dianalisa dan di evaluasi. 

5. Penyusunan laporan penelitian dan penarikan kesimpulan. 

1.7 Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

Bab 1 Pendahuluan 

Memberikan gambaran umum tentang pokok pembahsan yang dibahas oleh 

penulis sehingga penulis dapat mengemukakan secara garis besar mengenai latar 

belakang, tujuan pembuatan skripsi, alas an pemilihan judul, rumusan masalah, 

batasan masalah serta sistematika penulisan. 

Bab 2 Dasar Teori 

Menjelaskan mengenai teori-teori yang mendukung skripsi ini sebagai landasan 

yang berhubung dengan alat yang akan dibuat, seperti komponen-komponen 

utama dan komponen-komponen pendukung. 
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Bab 3 Percancangan Alat Jemuran Otomatis 

Pada bab ini dipaparkan tahap-tahap perancangan alat, Mulai dari perancangan 

perangkat keras, skematik rangkaian, dan pemograman menggunakan Arduino 

Uno hingga tahap perancangan alat. 

Bab 4 Hasil dan pengukuran alat Jemuran Otomatis 

Pada bab ini Hasil dari Pengujian dan pengukuran prototype Jemuran Otomatis 

yang telah dibuat. 

Bab 5 Penutup 

Penarikan kesimpulan dan saran dari hasil pengujian dan hasil analisa prototype 

Jemuran Otomatis agar skripsi ini dapat dikembangan dan disempurnakan pada 

masa mendatang. 
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