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ABSTRAK 

 

 

Nama : Haris Maulana 

NIM : 160211024 

Fakultas/Program Studi : Tarbiyah dan Keguruan/ Pendidikan Teknik Elektro 

Judul :  Sistem Pengusiran Hama Tikus pada Tanaman Padi  

  Menggunakan Sensor Gerak 

Pembimbing I : Bpk Mursyidin, M.T 

Pembimbing II        : Ibu Raihan Islamadina, S.T., M.T 

 

Pemanfaatan sensor gerak berbasis Arduino Uno memberikan dampak yang 

signifikan bagi pencegahan serangan hama tikus di areal persawahan. Pencegahan 

tersebut akan memberikan nilai tambah bagi petani dalam produktivitas hasil 

panennya. Di samping itu, pemanfaatan sensor gerak dalam penelitian ini 

dipandang lebih efisien dan efektif. Pokok permasalahan yang dihadapi adalah 

bagaimana merancang alat pengusir hama tikus pada tanaman padi menggunakan 

sensor gerak dan bagaimana prinsip kerja alat pengusir hama tikus pada tanaman 

padi menggunakan sensor gerak. Penelitian ini bertujuan untuk merancang alat 

pengusir hama tikus pada tanaman padi menggunakan sensor gerak dan 

mengetahui prinsip kerja alat pengusir hama tikus pada tanaman padi 

menggunakan sensor gerak. Metode penelitian yang digunakan adalah studi 

literatur dan studi praktek. Perancangan elektrik menggunakan sofware fritzing. 

Proses instalasi perangkat lunak menggunakan Arduino IDE dan melakukan 

pengodian pada Arduino Uno untuk mengaktifkan buzzer dan sensor ultrasonik. 

Hasil penelitian menunjukkan bahwa pengujian prototype alat pengusir hama 

tikus ini menggunakan sensor ultrasonik berbasis Arduino Uno, yang merupakan 

sebagai sarana untuk mempermudah pekerjaan petani dalam mengusir hama tikus 

yang sangat meresahkan. Dengan alat prototype ini diharapkan mampu 

menghemat dan mengefisiensi waktu dan tenaga. Berdasarkan data black box 

diatas pengujian alat prototype ini dinyatakan berhasil. Kondisi dari modul sensor 

hc-sr04 dan buzzer dalam mendeteksi gerakan tikus, dengan parameter modul 

sensor hc-sr04 berkisar diantara < 4 meter dapat mendeteksi jarak. Sedangkan 

pada jarak ≥ 5 meter meter modul sensor HC-SR04 tidak mampu lagi untuk 

mendeteksi.  

 

 

Kata kunci:  Sistem pengusiran, hama tikus, tanaman padi, sensor gerak. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

 

1.1.  Latar Belakang Masalah 

 Pertanian di Indonesia merupakan salah satu sektor penting yang 

menunjang perekonomian. Salah satu sektor pertanian yang sangat berperan 

penting adalah padi, dimana padi menempati posisi yang sangat strategis bagi 

kehidupan masyarakat. Padi merupakan komoditi ekonomi yang menjadi sumber 

penghasilan petani, serta pemenuhan kebutuhan bagi masyarakat lainnya, Hal ini 

di jelaskan dalam QS.Al Israa / 17:26-27 yang berbunyi: 

 

 

 

 

Artinya: “dan berikanlah kepada keluarga-keluarga yang dekat akan haknya, 

kepada orang miskin dan orang yang dalam perjalanan dan janganlah 

kamu menghamburhamburkan(hartamu) secara boros. Sesungguhnya 

pemboros-pemboros itu adalah saudara-saudara syaitan dan syaitan 

itu adalah sangat ingkar kepada Tuhannya”. (Departemen Agama RI, 

2016). 

 

 Ayat di atas menegaskan kepada kita bahwa padi yang menjadi sumber 

makanan bagi masyarakat harus dijaga stabilitas dan peningkatannya serta 
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dipergunakan sebaik-baiknya guna dalam memenuhi kebutuhan pokok. Jika padi 

tidak dirawat dengan baik, maka terjadinya penurunan hasil padi baik kualitas 

maupun kuantitasnya yang disebabkan oleh beberapa faktor diantaranya iklim 

yang selalu berubah, ketersediaan air, kesuburan tanah, varietas, sistem 

pengolahan tanaman, perkembangan hama dan penyakit. 

 Akhir-akhir ini banyak petani mengeluh karena tanaman padi mereka di 

serang oleh tikus mulai dari menanam sampai tiba saat memanen sehingga hasil di 

peroleh juga semakin berkurang. Saat ini petani menggunakan sistem penyemprot 

hama dengan cara manual dan tergantung pada tenaga manusia. Hal ini kurang 

efektif karena para petani harus membayar buruh penyemprot. Biaya untuk 

setengah hari saja tarifnya Rp 50.000,- bagi petani biaya sebesar ini dinilai cukup 

besar dan memberatkan (Nabilah, dkk, 2020). Selain itu waktu penyemprotan 

yang dilakukan siang hari sedangkan pada saat tersebut tikus berlindung dibawah 

batang tanaman padi sehingga pestisida yang disemprotkan tidak mengenai tikus 

justru mengenai tanaman padi sehingga ada kemungkinan padi akan tercemar 

pestisida. Disamping itu waktu penyemprotan di siang hari dapat mengganggu 

optimalisasi penguraian karena penguraian pestisida menjadi bentuk yang tidak 

aktif karena pengaruh cahaya. Jangka waktu penguraian pestisida membutuhkan 

waktu yang cukup lama jika intensitas. Hal ini menyebabkan tertimbunnya sisa 

pestisida di dalam tanah. Selain itu, penyerapan bahan aktif pestisida oleh tanah 

akan menurunkan efektifitas pestisida yang memang ditujukan untuk 

mengendalikan hama tikus, akhirnya mencemari sumber air tanah dan air sungai 

dengan penyemprotan dengan jarak yang berdekatan atau rutin. Hal ini 
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mengakibatkan pemborosan penggunan pestisida yang berlebihan karena kecil 

kemungkinan mengenai objek yaitu tikus (Herlambang, 2020). 

 Menghadapi masalah ini, beberapa teknik pengendalian terhadap hewan 

pengganggu tanaman padi telah dilakukan di sawah, namun usaha yang dilakukan 

membutuhkan tenaga dan waktu yang lama untuk mengetahui dan mengusir hama 

tikus pengganggu tanaman padi. Beberapa cara pengendalian telah di kembangkan 

seperti membuat orang-orangan sawah, mengerakan tali yang di pasang kaleng 

bekas untuk mengusir tikus dan berjalan keliling di area kebun.  

 Mengatasi kendala di atas, penulis merancang sebuah alat pengusir tikus di 

area sawah yang aktif sepanjang malam kiranya alat pengusir tikus ini dapat 

dijadikan alat paten bagi para petani dalam rangka menanggulangi serangan 

hewan pengganggu dan tidak menutup kemungkinan alat ini akan menjadi lahan 

bisnis bagi para pengusaha, sebagaimana peralatan pertanian dan perkebunan 

lainnya. Selain itu, dengan alat pengusir tikus ini para petani tidak perlu lagi 

mengeluarkan biaya operasional untuk buruh tani karena tidak membutuhkan 

tenaga manusia untuk menyemprotkan pestisida. Proses ini dilakukan secara 

otomatis menggunakan sensor ultrasonik, yaitu cukup diletakkan di pematang 

sawah.   

 Penelitian terdahulu Muhammad Iqbal, dkk (2022) dengan judul “Alat 

Pengusir Hama Tikus Sawah Berbasis Arduino Uno dan Gelombang Ultrasonik”. 

Hasil penelitian menunjukkan pada frekuensi 20 kHz perilaku tikus agak 

terpengaruh dan tetap makan. Pada frekuensi 50 kHz perilaku tikus sangat 

terganggu, kebingungan dan tidak makan. Pada frekuensi 100 kHz dan 150 kHz 
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perilaku tikus tidak terpengaruh dan tetap makan. Frekuensi yang paling rentan 

untuk mengganggu pendengaran tikus yaitu frekuensi 50 kHz. LED merah 

berhasil menyala ketika gerakan tikus terdeteksi dan jika tidak terdeteksi adanya 

gerakan LED biru juga berhasil menyala. Gelombang ultrasonik yang dikeluarkan 

oleh alat tersebut cukup baik dalam membuat tikus tidak makan. 

 Penelitian Santi Aji Dewa Maya (2022) dengan judul “Pengendali Hama 

Tikus dan Belalang Menggunakan Gelombang Ultrasonik Bertenaga Surya 

Berbasis IOT”. Hasil penelitian menyatakan bahwa perangkat pengendali hama 

tikus dan belalang telah berhasil diwujudkan dengan menggunakan ultrasonik 

yang dinamis dan terjadwal sehingga memiliki efektivitas tinggi. Hasil pengujian 

mendapatkan nilai akurasi deteksi suara tikus sebesar 59,5%, nilai eror frekuensi 

pembangkitan sebesar 1,0% dan antarmuka dengan operator yang berfungsi 

semua sesuai spesifikasi yang ditentukan.  

 Penelitian di atas sejalan dengan penelitian Martin Adrianus Rajagukguk, 

dkk (2022) yang menyatakan bahwa pemanfaatan sensor ultrasonik mampu 

memancarkan gelombang ultrasonik dan mampu mengusir hama tikus padi 

dengan efektif. Hal ini ditujukkan dengan hasil pengujian I dan II. Hasil pengujian 

I dan II pada percobaan ke 4 sampai ke 6 diperoleh masing-masing rata-rata 

tegangan keluaran 2,46 V dan 2,30 V dengan rentang jarang 2 sampai 3 meter, 

dengan hama terpantau karakteristik pergerakannya “pasif”, artinya sensor sudah 

bekerja susai dengan program, sensor dapat bekerja dengan memancarkan 

gelombang ultrasonik untuk mengganggu hama sehingga hama merasa terusik. 

Namun, terdepat perbedaan besar tegangan keluaran yang dihasilkan oleh sensor 
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ultrasonik 1 dan 2 yaitu dikarenakan tegangan kerja dari sistem sudah terbagi 

untuk beberapa komponen.    

 Penelitian Irham Manthiqo Noor, dkk (2020) dengan judul “Sistem 

Pengusir Hama Burung pada Sawah dengan Menggunakan Sensor PIR dan 

Metode Naïve Bayes”. Hasil penelitian menunjukkan bahwa metode dengan 

pemanfaatan sensor gerak PIR mampu mendeteksi sinar infra merah berupa 

gelombang panas yang dikeluarkan burung. Hasil deteksi tersebut kemudian 

dikirim ke arduino uno selanjutnya ke servo motor. Memanfaatkan metode Naïve 

Bayes untuk mencari peluang keberhasilan. Penelitian ini mengungkapkan hasil 

persentase akurasi sebesar 89.45%. Adapun komputasi data saat sistem berhenti 

sebesar 1262.5898 milisekon. 

 Penelitian Yudhiansyah Bhakti Herlambang (2020) juga menyatakan 

bahwa pengujian alat pengusir hama tikus menggunakan sensor PIR berbasis 

arduino uno dinyatakan berhasil. Pengujian prototype pengusir hama tikus ini 

menggunakan pengujian  black box, dimana pengujian ini melewati beberapa 

scenario yang seluruhnya teruji keberhasilannya dengan persentase akurasi 

sebesar 90,67%. Hasil pengujian black box adalah ketika Menghubungkan sensor 

PIR ke arduino, sensor PIR dapat mendeteksi suhu tubuh. Ketika menghubungkan 

buzzer ke breadboard dan arduino, buzzer dapat berbunyi ketika sensor 

mendeteksi. Ketika menghubungkan motor servo ke breadboard dan arduino, 

motor servo dapat bergerak ketika sensor mendeteksi. Ketika menghubungkan 

LCD (Liquid Crystal Display) ke Breadboard dan Arduino, LCD dapat 

menampilkan teks “ada tikus” ketika sensor mendeteksi. Ketika menghubungkan 
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LED (Light Emitting Diode) ke breadboard dan Arduino, LED dapat menyala 

ketika sensor mendeteksi. 

 Berdasarkan penelitian terdahulu di atas, pemanfaatan sensor gerak 

berbasis Arduino Uno memberikan dampak yang signifikan bagi pencegahan 

serangan hama tikus di area persawahan. Pencegahan tersebut akan memberikan 

nilai tambah bagi petani dalam produktivitas hasil panennya. Di samping itu, 

pemanfaatan sensor gerak dalam penelitian ini dipandang lebih efisien dan efektif. 

Oleh sebab itu penulis memilih judul “Sistem Pengusiran Hama Tikus pada 

Tanaman Padi Menggunakan Sensor Gerak” Sehingga para petani bisa 

membasmi hama tikus secara otomatis tanpa menyemprot secara manual. 

 

1.2   Rumusan Masalah  

 Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan di atas, maka pokok 

permasalahan yang dihadapi adalah: 

1. Bagaimana merancang alat pengusir hama tikus pada tanaman padi 

menggunakan sensor gerak?  

2. Bagaimana prinsip kerja alat pengusir hama tikus pada tanaman padi 

menggunakan sensor gerak?  

 

1.3    Batasan Masalah  

 Batasan masalah dalam penelitian ini adalah:  

1. Hanya dibatasi pada bagaimana luas dari tanaman padi yang dimodelkan 

dengan model miniatur.  
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2. Hanya dibatasi pada bagaimana prinsip kerja dari alat pengusir hama tikus 

dapat bekerja dengan baik.  

 

1.4    Tujuan  

 Tujuan dari penelitian ini adalah: 

1. Merancang alat pengusir hama tikus pada tanaman padi menggunakan sensor 

gerak.  

2. Mengetahui prinsip kerja alat pengusir hama tikus pada tanaman padi 

menggunakan sensor gerak. 

 

1.5    Manfaat  

 Manfaat dari perancangan alat pembasmi hama tikus otomatis :  

a. Bagi Dunia Akademik  

 Dapat memberikan suatu referensi yang berguna bagi dunia akademis 

khususnya dalam penelitian yang akan dilaksanakan oleh para peneliti yang akan 

datang dalam hal pengembangan teknologi elektronika.  

b. Bagi Industri  

 Dapat membantu masyarakat pertanian agar lebih mudah mengontrol 

hewan pengganggu tanaman secara otomatis. 

c. Bagi Penulis  

 Untuk memperoleh gelar sarjana serta menambah pengetahuan dan 

wawasan serta mengembangkan daya nalar dalam pengembangan teknologi 

elektronika dan mikrokontroler. 
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BAB II 

LANDASAN TEORITIS 

 

 

2.1 Hama Tikus pada Tanaman Padi 

 Menurut Kamus Besar Bahasa Indonesia tikus adalah binatang pengerat 

dan merupakan hama yang mendatangkan kerugian, baik di rumah maupun di 

sawah. Tikus adalah binatang berbulu, berekor panjang, dan pada rahangnya 

terdapat sepasang gigi seri berbentuk pahat, umumnya berwarna hitam dan 

kelabu. Tikus sawah (Rattus argentiventer Rob & Kloss) merupakan hama utama 

tanaman padi dari golongan mammalia (binatang menyusui), yang mempunyai 

sifat-sifat yang sangat berbeda dibandingkan jenis hama utama padi lainnya 

(Sudarmaji dan Herawati, 2022: 2). Oleh karena itu dalam pengendalian hama 

tikus ini, diperlukan pendekatan yang berbeda dibandingkan dengan cara 

penanganan hama padi dari kelompok serangga. 

  

 

Gambar 2.1 Tikus sawah (Rattus Argentiventer) 

(Sudarmaji dan Herawati, 2022: 2) 

 

 Tikus sawah merupakan salah satu hama utama tanaman padi yang 

menjadi kendala dalam peningkatan produktivitas padi nasional. Sebagai hama 
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yang bersifat multisektoral, tikus sawah memiliki mobilitas yang tinggi dalam 

melakukan aktivitasnya dan mampu beradaptasi dengan baik terhadap setiap 

perubahan kondisi lingkungan. Distribusi kerusakan akibat serangan tikus sawah 

dapat terjadi pada setiap musim tanam (hujan dan kemarau) di semua stadia 

pertumbuhan tanaman padi. Oleh karena itu, pemahaman mengenai bioekologi 

tikus sawah merupakan pengetahuan dasar yang harus dimiliki dalam melakukan 

tindakan pengendalian. Tujuan penelitian ini adalah untuk mempelajari pola 

pergerakan tikus sawah berdasarkan stadia pertumbuhan tanaman padi, serta 

menguji dan mengevaluasi pengetahuan, sikap, dan tindakan petani dalam 

pengendalian tikus sawah.   

             Di indonesia, kehilangan hasil akibat serangan tikus sawah diperkirakan 

dapat mencapai 200.000 – 300.000 ton per tahun. Usaha pengendalian insentif 

sering terlambat, karena baru dilaksanakan setelah terjadi kerusakan yang luas dan 

berat. Oleh karena itu, usaha pengendalian tikus perlu memperhatikan habitatnya, 

sehingga dapat mencapai sasaran. Tinggi rendahnya kerusakan tergantung pada 

stadium tanaman dan tinggi rendahnya populasi tikus yang ada. Tikus merupakan 

salah satu hewan yang peka terhadap gelombang ultrasonik karena tikus memiliki 

jangkauan pendengaran antara 5-60 KHz. (Solikhin & Purnomo, 2020). 

  

2.2 Sensor Ultrasonik 

2.2.1 Pengertian Sensor Ultrasonik  

 Sensor ultrasonik adalah sebuah sensor yang berfungsi untuk mengubah 

besaran fisis (bunyi) menjadi besaran listrik dan sebaliknya. Cara kerja sensor ini 
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didasarkan pada prinsip dari pantulan suatu gelombang suara sehingga dapat 

dipakai untuk menafsirkan eksistensi (jarak) suatu benda dengan frekuensi 

tertentu. Disebut sebagai sensor ultrasonik karena sensor ini menggunakan 

gelombang ultrasonik (bunyi ultrasonik).  

 Sensor Ultrasonik diartikan juga sebagai alat elektronika yang 

kemampuannya bisa mengubah dari energy listrik menjadi energy mekanik dalam 

bentuk gelombang suara ultrasonik. Sensor ini terdiri dari rangkaian pemancar 

Ultrasonic yang dinamakan transmitter dan penerima ultrasonic yang disebut 

receiver. Alat ini digunakan untuk mengukur gelombang ultrasonik. Gelombang 

ultrasonik adalah gelombang mekanik yang memiliki ciri - ciri long itu dinal dan 

biasanya memiliki frekuensi di atas 20 Khz. Gelombong Utrasonic dapat 

merambat melalui zat padat, cair maupun gas.   

 Gelombang ultrasonik adalah gelombang bunyi yang mempunyai 

frekuensi sangat tinggi yaitu 20.000 Hz. Bunyi ultrasonik tidak dapat di dengar 

oleh telinga manusia. Bunyi ultrasonik dapat didengar oleh anjing, kucing, 

kelelawar, dan lumba-lumba. Bunyi ultrasonik bisa merambat melalui zat padat, 

cair dan gas. Reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat padat hampir sama 

dengan reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat cair. Akan tetapi, 

gelombang bunyi ultrasonik akan diserap oleh tekstil dan busa. Sensor ini bekerja 

dengan mengirimkan gelombang ultrasonik (di atas ambang batas pendengaran 

manusia) dan menyediakan pulsa keluaran yang berkaitan dengan waktu yang 

dibutuhkan saat gelombang pantulan diterima kembali oleh sensor. Dengan 
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mengukur jeda waktu pulsa kirim terhadap pulsa yang diterima, maka jarak yang 

diukur dapat dikalkulasikan. 

 

Gambar 2.2 Tampilan Sensor HC-SR04 

(Sumber: Kadir, 2022) 

 

Tabel 2.1 Definisi Pin Sensor HC-SR04 

 Pin Symbol Pin Function Description 

1 VCC 5V power supply 

2 Trig Trigger Input pin 

3 Echo Receiver Output pin 

4 GND Power ground 

       (Sumber: Dzar Faraby, 2022) 

Tabel 2.2  Spesifikasi Sensor HC-SR04 

Electrical Parameters HC-SR04 Ultrasonic Module 

Operating Voltage 5VDC 

Operating Current 15Ma 

Operating Frequency 40KHz 

Max. Range 50cm-4m 

Nearest Range 2cm 

Measuring Angle 15 Degress 

Input Trigger Signal 10us min. TTL pulse 

Output Echo Signal TTL level signal, proportional to 

distance 

Board Dimensions 1-13/16” X 13/16” X 5/8” 

Board Connections 4 X 0.1” Pitch Right Angle Headers 

Pins 

   (Sumber: Dzar Faraby, 2022) 
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2.2.2  Cara Kerja Sensor Ultrasonik  

Pada sensor ultrasonik, gelombang ultrasonik dibangkitkan melalui sebuah 

alat yang disebut dengan piezoelektrik dengan frekuensi tertentu. Piezoelektrik ini 

akan menghasilkan gelombang ultrasonik (umumnya berfrekuensi 40kHz) ketika 

sebuah osilator diterapkan pada benda tersebut. Secara umum, alat ini akan 

menembakkan gelombang ultrasonik menuju suatu area atau suatu target. Setelah 

gelombang menyentuh permukaan target, maka target akan memantulkan kembali 

gelombang tersebut. Gelombang pantulan dari target akan ditangkap oleh sensor, 

kemudian sensor menghitung selisih antara waktu pengiriman gelombang dan 

waktu gelombang pantul diterima. Dapat dilihat di gambar cara kerja sensor 

ultrasonik pada gambar 2.3 : 

 

Gambar 2.3 Cara kerja sensor ultrasonik 

(Sumber: Dzar Faraby, 2022) 
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 Secara detail, cara kerja sensor ultrasonik adalah sebagai berikut:  

1. Sinyal dipancarkan oleh pemancar ultrasonik dengan frekuensi tertentu 

dan dengan durasi waktu tertentu. Sinyal tersebut berfrekuensi diatas 

20kHz. Untuk mengukur jarak benda (sensor jarak), frekuensi yang umum 

digunakan adalah 40kHz.  

2. Sinyal yang dipancarkan akan merambat sebagai gelombang bunyi dengan 

kecepatan sekitar 340 m/s. Ketika menumbuk suatu benda, maka sinyal 

tersebut akan dipantulkan oleh benda tersebut.  

3. Setelah gelombang pantulan sampai di alat penerima, maka sinyal tersebut 

akan diproses untuk menghitung jarak benda tersebut. Jarak benda 

dihitung berdasarkan rumus pers (1):  

                          S = 340.t/2       .............. (1) 

   

 Berdasarkan rumus pers (1), kecepatan 340 m/s dibagi dengan 2, diperoleh 

nilai S adalah 170 dikalikan t dan terjadi perkalian silang antara S dan t sehingga 

diperoleh rumus pers (2): 

                        𝒕 =  
𝑺

𝟏𝟕𝟎
         ............... (2) 

 Jarak yang dihasilkan adalah kecepatan 340 m/s dari gelombang ultrasonik 

yang dipancarkan dalam waktu tertentu. Sinyal tersebut akan dipantulkan dari dua 

arah. Dengan S merupakan jarak antara sensor ultrasonik dengan benda (bidang 

pantul), dan t adalah selisih antara waktu pemancaran gelombang oleh transmitter 

dan waktu ketika gelombang pantul diterima receiver. 
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 Sensor  Ultrasonik  dapat  berfungsi  sebagai  pemancar  maupun penerima 

gelombang ultrasonik. Satu  paket  sensor  ultrasonik  terdiri  dari  2  sensor. 

Dikemas  dalam  satu  board.  Satu sensor sebagai pemancar dan satu sensor lagi 

sebagai penerima. 

 

Gambar 2.5 Bagian Sensor Ultrasonik 

(Sumber: Pranata, 2022) 

  

 Sensor ultrasonik terdapat beberapa bagian penting yang merupakan 

bagian utama dari sensor ultrasonik itu sendiri, diantaranya Piezoelektrik, 

Transmitter dan Receiver. Piezoelektrik berfungsi untuk mengubah energi listrik 

menjadi energi mekanik. Bahan piezoelektrik adalah material yang memproduksi 

medan listrik ketika dikenai regangan atau tekanan mekanis. Transmitter adalah 

sebuah alat yang berfungsi untuk memancarkan gelombang ultrasonik dengan 

frekuensi tertentu (misalnya frekuensi sebesar 20 kHz atau 40 kHz) yang 

dibangkitkan dari sebuah osilator. Receiver terdiri dari transduser ultrasonik 

menggunakan bahan piezoelektrik, yang berfungsi sebagai penerima gelombang 

pantulan yang berasal dari transmitter yang dikenakan pada permukaan suatu 

benda atau gelombang langsung LOS (Line of Sight) dari transmitter.  

 Ada beberapa macam sensor ultrasonik. ping sensor,SR-04, SR-05, SR-08 

dan sebagainya.  Tipe SR-04 salah satunya, yang akan kita pakai pada aplikasi ini. 
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Kemampuan (range) ukur jarak antara 0 cm sd 4 m. lebih dari cukup untuk 

mengukur sebuah benda yang ada di depan. 

 

Gambar 2.6 Pin/Kaki Sensor SR-04 

(Sumber: Kadir, 2022) 

 

 Berikut keterangan dari 4 pin/kaki pada sensor SR-04: 

- Pin  Trig (Triger)  sebagai  pin/kaki  untuk  memicu  (mentrigger)  pemancaran 

gelombang  ultrasonik.  Cukup  dengan  membuat  logika  “HIGH  – LOW”  

maka  sensor akan memancarkan gelombang ultrasonik. 

- Pin   Echo, sebagai  pin/kaki  untuk  mendeteksi  ultrasonik,  apakah  sudah  

diterima atau  belum.  Selama  gelombang  ultrasonik  belum  diterima,  maka  

logika  pin ECHO akan  “HIGH”.  Setelah  gelombang  ultrasonik  diterima  

maka  pin  ECHO berlogika “LOW”.  

- Pin  Vcc, sebagai  pin  koneksi  ke  power  supply  +  5  Vdc.  Dapat juga  

dihubungkan langsung ke pin Vcc mikrokontroler.  

- Pin  Gnd (Ground) >>  adalah  pin  koneksi  ke  power  supply  Ground.  Dapat  

juga dihubungkan ke pin Gnd mikrokontroler.  

Timing  diagram (diagram  waktu)  merupakan  gambaran  sinyal  (HIGH  &  

LOW)  yang terjadi pada masing – masing pin (Trig & Echo) berdasarkan waktu. 
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Gambarnya dipotong satu persatu dan dimulai  dari bagian atas. Bagian sinyal pin 

Trig. 

 

Gambar 2.7 Sinyal Pin Trig 

(Sumber: Sudarmaji dan Herawati, 2022) 

 

 Prinsip dasar dari sensor ultrasonik SR-04 dapat dijelaskan dengan 

memperhatikan gambar berikut : 

 

Gambar 2.8 Prinsip Dasar Sensor Ultrasonik SR-04 

(Sumber: Sudarmaji dan Herawati, 2022) 

 

 Pin Trig berfungsi sebagai pemicu (trigger). Pin ini harus diberi sinyal 

“HIGH” kemudian  “LOW”. Dan yang memberi sinyal dari microcontroller 

dengan waktu 10µs (micro seconds). Begitu mendapat trigger, sensor ultrasonik 

(bagian pemancar) akan memancarkan gelombang ultrasonik sebanyak 8 siklus 
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dengan frekuensi 40 Khz. Gelombang ultrasonik akan terus merambat, bergerak 

dengan kecepatan 344 m/s. 

 

Gambar 2.9 Prinsip Dasar Sensor Ultrasonik SR-04 

(Sumber: Sudarmaji dan Herawati, 2022) 

 

 Selama gelombang ultrasonik masih merambat (belum mengenai 

penghalang) logika pin Echo adalah “HIGH”. 

 

Gambar 2.10 Prinsip Dasar Sensor Ultrasonik SR-04 

(Sumber: Munir, 2020) 

 

 Begitu ultrasonik mengenai penghalang, sebagian gelombang akan 

diteruskan ke media yang ditabrak, sebagian lagi memantul dan kembali menuju 

arah sensor. Pada saat ultrasonik diterima kembali oleh sensor, maka otomatis pin 

ECHO akan berubah logikanya menjadi “LOW”. 
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Gambar 2.11 Prinsip Dasar Sensor Ultrasonik SR-04 

(Sumber: Munir, 2020) 

 

 Lebar  pulsa atau “lamanya” pin ECHO berlogika “HIGH” = waktu 

tempuh ultrasonik. 

 

Gambar 2.12 Waktu Tempuh Ultrasonik 

(Sumber: Munir, 2020) 

 

Untuk lebih jelasnya :  

– Ketika gelombang ultrasonik memancar (pergi) maka logika pin Echo = 1.  

– Selama gelombang ultrasonik masih merambat (belum kembali) logika pin 

Echo = 1.  

– Setelah gelombang ultrasonik memantul dan kembali trus terdeteksi oleh 

sensor 
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- penerima, maka pin ECHO = 0.   

 Kecepatan (cepat rambat) gelombang ultrasonik di udara = 344 m/s (meter 

per-detik). Artinya untuk menempuh jarak 344 m dibutuhkan waktu1 detik.  Atau 

untuk menempuh jarak 1 m butuh waktu 1/344 s atau 0,0029/s. Jika  menempuh  

jarak  1  cm  (  1  cm  =  0,01  m)  maka  butuh  waktu  0,01  x  0,0029 s  = 

0,000029 s (29 µs). Nah karena gelombang ultrasonik melakukan perjalanan pergi 

– pulang (pancar terima) sehingga waktu yang dibutuhkan menjadi 2x. Hal ini 

berpengaruh pada perhitungan jaraknya. Waktu tempuh menjadi 2x, sehingga 

untuk menempuh jarak 1cm diperlukan waktu 29 µs x 2 = 58 µs. 

 

2.3 Buzzer 

 Buzzer adalah suatu alat yang dapat mengubah sinyal listrik menjadi 

sinyal suara. Pada umumnya buzzer digunakan untuk alarm, karena 

penggunaannya cukup mudah yaitu dengan memberikan tegangan input maka 

buzzer akan mengeluarkan bunyi. Frekuensi suara yang di keluarkan oleh buzzer 

yaitu antara 1-5 KHz. Pada dasarnya prinsip kerja buzzer hampir sama dengan 

loud speaker, jadi buzzer juga terdiri dari kumparan yang terpasang pada 

diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus sehingga menjadi 

elektromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau keluar, tergantung dari 

arah arus dan polaritas magnetnya. karena kumparan dipasang pada diafragma 

maka setiap gerakan kumparan akan menggerakkan diafragma secara bolak-balik 

sehingga membuat udara bergetar yang akan menghasilkan suara. Buzzer biasa 
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digunakan sebagai indikator bahwa proses telah selesai atau terjadi suatu 

kesalahan pada sebuah alat (alarm). Pada buzzer atau beep terdapat 2 tipe yaitu: 

1. Resonator sederhana yang disuplai sumber AC 

2. Melibatkan transistor sebagai mikro-oscillator yang membutuhkan sumber DC. 

 

Gambar 2.13 Bentuk Fisik Buzzer 

(Sumber : Nova, 2023) 

 

2.4. Arduino Uno 

 Arduino uno merupakan board mikrokontroler berbasis ATmega328. 

Mikrokontroler ini memiliki 14 pin digital input/output. Dalam penerapannya 

board ini terhubung ke komputer menggunakan port serial USB. Pada prosesnya 

arduino tidak hanya bisa membaca data dari c\komputer saja, melainkan juga bisa 

mengirim data ke komputer. ATMega328 memiliki beberapa fitur antara lain :  

a. 130  instruksi yang hampir semua instruksi dijalankan dalam satu siklus clock.   

b. 32x 8-bit register serba guna.   

c. Kecepatan mencapai 16 MIPS dengan clock 16 MHz. 

d. 32 KB Flash memory dan pada arduino memiliki bootloader yang 

menggunakan 2 KB dari flash memori sebagai bootloader.   
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e. Memiliki EEPROM (Electrically Erasable Programmable Read Only Memory) 

sebesar 1KB sebagai tempat penyimpanan data semi permanen karena 

EEPROM tetap dapat menyimpan data meskipun catu daya dimatikan.   

f. Mempunyai SRAM (Static Random Access Memory) sebesar 2KB.   

g. Mempunyai pin I/O digital sebanyak 14 pin 6 diantaranya PWM (Pulse Width 

Modulation) output.   

h. Master / Slave SPI Serial interface.  

  Konsep mikrokontroler ini adalah memisahkan memori kode program dan 

memori agar data dapat memaksimalkan kerjanya (arsitektur Harvard). Konsep ini 

memungkinkan setiap instruksi, agar dapat dieksekusi dalam setiap satu siklus 

clock.   

 

Gambar 2.14 Arduino Uno 

(Sumber: Ridwan & Sudiro, 2020) 

 

 

2.5. Kabel Jumper  

 Jumper adalah jumper yang dipergunakan untuk mengaktifkan suara. 

Jumper ini biasanya terdiri dari 10 pin berjejer dengan pin nomor 8 kosong. Jika 

pengguna mengaktifkan Audio di depan Casing, maka otomatis, soket Audio di 
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casing telah mengaktifkan jumper Audio ini. Tapi bila tidak, persiapkan sebuah 

jumper untuk menghubungkan pin nomor 5 dan 6, juga pin nomor 9 dan 10, sebab 

bila tidak suara tidak akan keluar sekalipun driver telah masuk. Dan kejadian ini 

sering terjadi dimana Audio tidak bisa terdengar dan orang yang Jumper ini ada di 

hampir semua Motherboard yang memiliki USB Socket. Jumper ini terdiri dari 3 

kaki/pin. Jika tidak dipasang, maka USB anda tidak akan berfungsi. Jika di pasang 

pada salah satu kaki, misalnya pin 1 dengan pin 2 atau pin 2 dengan pin 3, maka 

akan punya pengaruh yang berbeda. Yang satu tidak akan bisa mengaktifkan USB 

di DOS 

 

Gambar 2.15 Kabel Jumper 

(Sumber: Kadir, 2022) 

 

2.6 Intsalasi Arduino IDE  

 Untuk aplikasinya arduino IDE ini, memakai Bahasa pemograman yang 

sederhana dan fungsi yang lengkap, yang membuat pemula dapat mempelajarinya. 

Aplikasi arduino IDE ini menyediakan beberapa sistem operasi komputer yang 

dimana antaranya windows installer/non installer, mac OS, linux 32 bit, linux 54 

bit, dan linux ARM (Junaidi & Prabowo, 2018). Berikut penginstalasian di 

windows 7/8/10 dibawah ini langkah-langkahnya.  
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a) Untuk penginstalasian buka file garduino-1.8.9-windows.exe (1.8.9-windows 

adalah versi yang dipakai), seperti gambar 2. di bawah ini. 

 

Gambar 2.16 Garduino-1.8.9-windows.exe 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 

 

b) Setelah dijalankan file garduino-1.8.9-windows.exe akan muncul android setup 

license agreement lalu tinggal menekan tombol I Agree pada jendela arduino 

setup. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah ini. 

 

Gambar 2. 17 Persetujuan instalasi aplikasi arduino IDE 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 

 

c) Dilanjutkan ke jendela installation option ketika selesai menekan tombol I 

Agree pada gambar, pastikan semua yang ada di jendela installation option 

tercentang semua komponennya. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah ini. 
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Gambar 2. 18 Pilihan komponen installation option 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 

 

d) Setelah komponen tercentang semua, klik tombol “next” pada gambar 2. 

dilanjutkan ke installation folder dimana memilih dimana akan disimpannya 

aplikasi arduino IDE ini, setelah menentukan lokasi penyimpannya klik 

“install” pada jendela installation folder. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah 

ini. 

 

Gambar 2. 19 Memilih lokasi penyimpanan folder 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 
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e) Dilanjutkan dengan installing. Menunggu proses sampai selesai, dan tinggal 

menekan tombol “close” pada jendela arduino setup. Dan aplikasi arduino IDE 

sudah bisa digunakan. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah ini. 

 

Gambar 2.20 Proses extract dan installing 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 

 

f) Langkah berikutnya, carilah aplikasi arduino IDE yang sudah terinstal tersebut, 

biasanya sudah terdapat pada desktop secara otomatis. Dapat dilihat pada 

gambar 2. dibawah ini. 

 

Gambar 2. 21 Aplikasi arduino IDE 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 
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g) Setelah berhasil menemukan aplikasi arduino IDE nya, tinggal menekan 2x 

pada shortcut aplikasinya lalu akan terbukalah tampilan awal terbukanya 

aplikasi. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah ini. 

 

Gambar 2. 22 Tampilam awal terbukanya aplikasi 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 

 

h) Tunggu proses loading installing packpages selesai, maka munculah tampilan 

menu awal arduino IDE nya. Dapat dilihat pada gambar 2. dibawah ini. 

 

Gambar 2. 23 Tampilan menu aplikasi arduino IDE 

Sumber: (Junaidi & Prabowo, 2021) 
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2.7. Baterai Atau Aki  

 Baterai atau aki, adalah sebuah sel listrik dimana di dalamnya berlangsung 

proses elektrokimia yang reversibel (dapat berbalikan) dengan efisiensinya yang 

tinggi. Yang dimaksud dengan proses elektrokimia reversibel, di dalam baterai 

dapat berlangsung proses pengubahan kimia menjadi tenaga listrik (proses 

pengosongan), dan sebaliknya dari tenaga listrik menjadi tenaga kimia, pengisian 

kembali dengan cara regenerasi dari elektroda-elektroda yang dipakai, yaitu 

dengan melewatkan arus listrik dalam arah (polaritas) yang berlawanan di dalam 

sel. Baterai atau aki pada mobil berfungsi untuk menyimpan energi listrik dalam 

bentuk energi kimia, yang akan digunakan untuk mensuplai (menyediakan) listik 

ke sistem starter, sistem pengapian, lampu-lampu dan komponen komponen 

kelistrikan lainnya. 

 

2.8. Penelitian Terdahulu 

 Beberapa penelitian terdahulu yang relevan dengan penelitian yang 

dilakukan sekarang terkait dengan sistem pengusiran hama tikus pada tanaman 

padi menggunakan sensor gerak ultrasonik berbasis Arduino Uno.   
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Tabel 3.1 

Penelitian terdahulu 

 

No 

Nama Penulis, 

Tahun dan Judul 

Penelitian 

Metode Penelitian Hasil Penelitian Perbedaan 

1 Yudhiansyah 

Bhakti 

Herlambang 

(2020), Alat 

Pengusir Hama 

Tikus 

Menggunakan 

Sensor Pir 

Berbasis Arduino 

Uno  

Pendekatan dalam 

penelitian ini 

menggunakan 

model waterfall 

 

Pengujian pada 

alat pengusir hama 

tikus ini 

menggunakan 

metode pengujian 

black box. 

 

Pengujian prototype pengusir 

hama tikus ini menggunakan 

pengujian  black box, dimana 

pengujian ini melewati 

beberapa scenario yang 

seluruhnya teruji 

keberhasilannya dengan 

persentase akurasi sebesar 

90,67%.  

 

Perancangan dan pembangunan 

prototype alat pengusir hama 

tikus pada penelitian 

Herlambang dibuat dengan 

menggunakan mikrokontroller, 

Arduino, sensor PIR, servo, 

buzzer, led, lcd, dan power 

supply. Sedangkan penelitian 

ini menggunakan arduino uno, 

sensor ultrasonik, buzzer, kabel 

jumper, LED dan box black. 

 

Metode penelitian Herlambang 

menggunakan waterfall, 

sedangkan penelitian ini 

menggunakan studi literatur 

dan studi praktek. 

 

2 Irham Manthiqo 

Noor, Hurriyatul 

Fitriyah dan Rizal 

Maulana (2020), 

Sistem Pengusir 

Hama Burung 

pada Sawah 

dengan 

Menggunakan 

Sensor PIR dan 

Metode Naïve 

Bayes 

Metode penelitian 

menggunakan 

Naïve Bayes 

 

Perancangan 

perangkat lunak 

menggunakan 

metode flowchart 

sistem 

Hasil penelitian menunjukkan 

bahwa metode dengan 

pemanfaatan sensor PIR 

mampu mendeteksi sinar infra 

merah berupa gelombang 

panas yang dikeluarkan 

burung. Hasil deteksi tersebut 

kemudian dikirim ke Arduino 

UNO selanjutnya ke servo 

motor. Memanfaatkan metode 

Naïve Bayes untuk mencari 

peluang keberhasilan. 

Penelitian ini 

mengungkapkan hasil 

persentase akurasi sebesar 

89.45%. Adapun komputasi 

data saat sistem berhenti 

sebesar 1262.5898 milisekon. 

 

Metode penelitian Noor, 

Fitriyah dan Maulana 

menggunakan Naïve Bayes, 

sedangkan penelitian ini 

menggunakan studi literatur dan 

studi praktek 

Dalam penelitian Noor, Fitriyah 

dan Maulana, hardarware atau 

perangkat keras yang 

dimanfaatkan untuk mengusir 

hama padi adalah sensor PIR, 

arduino uno dan servo motor. 

Sedangkan penelitian ini 

menggunakan arduino uno, 

sensor ultrasonik, buzzer, kabel 

jumper, LED dan box black. 
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3 Nanang Ika 

Adhitya (2020), 

Prototipe Alat 

Pengusir Hama 

Burung Pemakan 

Padi di Sawah 

Berbasis Arduino 

Uno 

Metode yang 

digunakan dalam 

penelitian ini 

adalah studi kasus. 

 

Perancangan 

perangkat lunak 

menggunakan 

metode flowchart 

sistem 

 

Berdasarkan hasil pengujian 

unjuk kerja alat pengusir 

hama burung pemakan padi di 

sawah berbasis arduino uno 

dapat bekerja sesuai dengan 

fungsi dan tujuannya. Hal ini 

dibuktikan dengan pengujian 

tegangan solar cell saat 

kondisi cuaca panas 20V, 

sedangkan saat kondisi 

kurang panas rata-rata 12V, 

bagian sumber daya tanpa 

beban memiliki error 2,99% 

dan dengan beban memiliki 

error 2,33% , pengujian jarak 

deteksi acak bagian seluruh 

sensor memiliki rata-rata 

error 3,5%, tegangan motor 

dc saat bergerak 3,78V, dari 

hasil keseluruhan pengujian 

alat dapat mengontrol area 

seluas 4 m². 

 

Pada penelitian Adhitya, 

prototype alat pengusir hama 

padi dibuat dengan 

menggunakan solar cell, solar 

charge controller, sensor 

ultrasonik, motor driver L298N, 

motor DC 12 volt, step down 

MP1584, dan Arduino Uno. 

Sedangkan penelitian ini 

menggunakan arduino uno, 

sensor ultrasonik, buzzer, kabel 

jumper, LED dan box black. 

 

Metode penelitian Adhitya 

menggunakan studi kasus, 

sedangkan penelitian ini 

menggunakan studi literatur dan 

studi praktek  
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2.9 Kerangka berfikir  

 Kerangka pikir yang dapat dijadikan sebagai patokan atau pedoman bagi 

variable yang sedang dilakukan atau di teliti. Merancang kerangka pemikiran 

yang menghasilkan kesimpulan. Kerangka berpikir pada penelitian ini adalah: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.24 Kerangka Pikir 

(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

 Perancangan alat yang dimulai dengan pembuatan black box yang akan 

dihubungkan dengan arduino uno, buzzer dan sensor ultrasonik. Perancangan 

perangkat lunak yang dilakukan adalah proses instalasi software Arduino IDE 

serta melakukan pengodian pada Arduino Uno untuk mengaktifkan buzzer dan 

sensor ultrasonik sehingga dapat berjalan sesuai dengan input dan output yang 

diinginkan peneliti. Pengujian prototype alat keseluruhan merupakan tahap akhir 

dimana alat yang dirancang melakukan uji coba setelah perakitan komponennya 

Perancangan alat arduino uno, buzzer dan 

sensor ultrasonic yang dihubungkan dalam 

sebuah black box 

Perancangan perangkat lunak yang 

dilakukan adalah menginstalasi software 

Arduino IDE dengan melakukan pengodian 

pada Arduino Uno 

 

Pengujian prototype alat keseluruhan 
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menjadi satu kesatuan. Dari hasil pengujian akan dapat dilihat apakah sudah 

sesuai atau tidak antara input dengan output.  
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BAB III 

METODOLOGI PENELITIAN 

 

 

3.1 Metode Penelitian  

 Dalam melakukan penelitian ini, penulis melakukan beberapa metode 

penelitian. Dapat dilihat dibawah ini:  

1. Studi Literatur: Pengumpulan data dengan cara membaca dari jurnal, website 

dan bacaan-bacaan yang ada kaitannya dengan pemanfaatan sensor gerak 

ultrasonik berkaitan pula dengan komponen-komponen elektronika yang dapat 

menunjang pemecahan permasalahan yang didapatkan dalam penelitian. Begitu 

pula dengan segala hal tentang pertanian. 

2. Studi Praktek: Merancang alat dengan peralatan yang dibutuhkan. Lalu 

melakukan uji coba apakah alat pengusir hama padi menggunakan Arduino 

Uno dengan sensor gerak dapat bekerja dengan baik.  

 

3.2. Tempat dan Waktu Penelitian 

 Penelitian ini dilakukan di Kecamatan Indrapuri. Sementara rencana 

perancangan alatnya di Laboratorium Multifungsi UIN Ar-Raniry Banda Aceh. 

Penelitian ini dilakukan dari Januari sampai Agustus 2022.
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3.3  Tahap Penelitian dan Langkah Penelitian  

 Dalam melaksanakan perancangan alat pengusir hama tanaman 

menggunakan arduino penulis membuat beberapa tahap penelitian dan langkah 

penelitian. Berikut dapat dilihat dibawah ini:  

1. Tahap perancangan mekanik: Disini peneliti melakukan perancangan mekanik 

mulai dari pembuatan black box yang merupakan tempat penggabungan atau 

diletakkannya arduino uno, buzzer dan sensor ultrasonik. Pembuatan housing 

yang merupakan tempat peletakan prototyping alat secara keseluruhan. 

2. Tahap perancangan elektrik: Tahapan ini merupakan tahapan penting karena 

pada tahapan ini dilakukan perancangan elektrikal dari komponen komponen 

elektronika yang dihubungkan pada alat pengusir hama tanaman ini.  

3. Tahap perancangan perangkat lunak: perancangan perangkat lunak yang 

dilakukan adalah proses instalasi software Arduino IDE dengan melakukan 

pengodian pada Arduino Uno untuk mengaktifkan buzzer dan sensor ultrasonik 

sehingga dapat berjalan sesuai dengan input dan output yang diinginkan 

peneliti.  

4. Tahap pengujian: tahapan ini merupakan tahap akhir dimana alat yang 

dirancang melakukan uji coba setelah perakitan komponennya menjadi satu 

kesatuan. Pengujian yang dilakukan diantaranya: Arduino Uno, sensor 

ultrasonik dan buzzer. Dari hasil pengujian akan dapat dilihat apakah sudah 

sesuai atau tidak antara input dengan output.  
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3.4   Peralatan yang Digunakan  

 Dalam perancangan alat sampah non organik berbasis arduino berikut 

adalah bahan dan alat yang digunakan serta alat penunjang untuk perakitannya:   

1. Arduino Uno    : 1 buah   

2. Buzzer     : 2 buah   

3. Sensor ultrasonik   : 1 buah   

4. Black box    : 1 buah   

5. Baterai   : 1 buah   

6. Jumper cable     

7. LED    : 1 buah 

8. Gunting      : 1 buah   

9. Double tape    : 1 roll   

10. Obeng      : 1 buah   

11. Cutter       : 1 buah   

 

3.5 Perancangan Alat  

 Untuk perancangan alat penelitian ini dari perancangan mekanik dan 

elektrik dapat dilihat dibawah ini:  

3.5.1 Perancangan Perangkat Keras (Hardware)  

 Dalam perancangan perangkat keras, merupakan hal penting sebelum 

perakitan sebuah alat yang dilakukan penulis. Pada bagian ini berisikan mengenai 

perancangan mekanik dan perancangan elektrik serta desain awal sebuah alat yang 



35 
 

 

akan dirancang nantinya. Untuk desain perancangan mekaniknya dapat dilihat 

pada desain dibawah ini:  

1. Perancangan Mekanik 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1 Desain alat pengusir hama tikus manggunakan arduino 

(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

 Langkah-langkah dari desain alat pengusir hama tikus di atas adalah 

mengaktifkan Arduino Uno untuk dihubungan pada perangkat sensor ultrasonik 

dan buzzer. Sensor ultrasonik mendapatkan sinyal data dari Arduino Uno yang 

akan mendeteksi gerakan di sekitar area, jika terdeteksi adanya tikus di sekitaran 

lokasi jangkauan sensor, maka sensor ultrasonik akan mengirim perintah ke 

arduino untuk menghidupkan suara buzzer. Buzzer akan berbunyi sesuai frekuensi 

yang diatur, dan sensor akan berbunyi setiap sensor ultrasonik mendeteksi 

pergerakan tikus. Terdeteksinya gerakan tikus ditandai dengan indikator yang 

menyala.  

 

 

Indikator menyala 

 

Sensor  
Ultrasonik 

 

  

A
rd

u
in

o
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n
o

 

 

 

Buzzer 

 
Suara ultrasonik 

yang membuat tikus 

takut. 
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2. Perancangan Elektrik  

 Perancangan elektrik merupakan gambaran rangkaian elektrik yang 

disajikan  dalam bentuk gambar. Pembuatan perancangan elektrik ini dirancang 

sesuai dengan rangkaian elektrik pada alat aslinya sehingga dapat menjadi 

gambaran dan dapat menjadi bahan evaluasi yang dapat dilihat dalam bentuk file 

atau gambar. Rancangan elektrik dibuat menggunakan software fritzing yang 

mana sangat memudahkan dalam pembuatan rangkaian elektrik dengan bantuan 

referensi alat yang sangat komplit. 

a. Rangkaian sensor ultrasonik HC-SR04 

 Sensor HC-SR04 berfungsi untuk mengukur jarak antara penghalang dan 

sensor. Sebagai perangkat utama dalam mendeteksi mengukur jarak dan arduino 

menganalisis jarak tersebut. Ketika jarak diukur kurang dari 1 meter maka 

Arduino akan menyalakan buzzernya (alarm). Gambar perancangan modul HC-

SR04 dapat dilihat dibawah ini.  

 

 

Gambar 3.2 Rangkaian sensor ultrasonik 

(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

 Pada gambar 3.2 diatas menjelaskan tentang pemasangan PIN sensor 

ultrasonik ke mikrokontroler Arduino. Sensor ultrasonik memiliki 4 pin, yang 
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mana masing-masing pin tersebut adalah TRIG, ECHO, VCC dan GND yang 

dihubungkan ke mikrokontroler.  

 

b. Rangkaian Buzzer  

 Modul buzzer memiliki 2 kaki (pin) yaitu GND dan VCC yang berfungsi 

mengubah getaran listrik menjadi getaran suara. Modul buzzer  merupakan  

indikator dalam proses yang terjadi suatu kesalahan pada sebuah alat (alarm). 

Gambar perancangan modul buzzer dapat dilihat dibawah ini.   

 

 

Gambar 3.3 Rangkaian buzzer 

(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

c. Rangkaian Keseluruhan 

 Perancangan secara keseluruhan sistem yang menghubungkan antara 

Arduino Uno, HC-SR04, dan Buzzer. Arduino Uno akan memproses dan 

menganalisis data yang dikirimkan oleh modul HC-SR04 dalam mengukur jarak 

dan buzzer sebagai indikator buzzernya (alarm). Perancangan secara keseluruhan 

tergambar dibawah ini.     
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Gambar 3.4 Rangkaian Keseluruhan 

.(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

  

3.5.2 Perancangan perangkat lunak (software) 

 Perancangan software bertujuan untuk membuat sistem dari alat dapat 

bekerja dengan baik sesuai perancangan. Tahap awal perancangan software adalah 

merancang diagram alir dari program yang akan dibuat. Pada penelitian ini 

digunakan perangkat lunak Arduino IDE untuk proses pemrograman pada 

Arduino Uno. Berikut adalah tahapan-tahapan pemrograman untuk merancang 

sistem pengusiran hama tikus pada tanaman padi menggunakan sensor gerak. 

a. Pemrograman sensor ultrasonik 

 Pemograman sensor ultrasonik bertujuan untuk mendeteksi adanya 

pergerakan tikus dalam area sekitar sawah yang telah dipasangkan sistem ini. 

Sensor ultrasonik ini dirancang agar dapat mengetahui keberadaan tikus di area 

pematang sawah untuk mengatasi serangan hama padi.  

b. Pemrograman buzzer (alarm) 

 Buzzer (alarm) pada sistem ini dirancang sebagai media pemberi 

peringatan terhadap keberadaan tikus. Buzzer akan menyala secara terus-menerus 

jika tikus sudah mendekat atau berada di sekitaran alat prototype. 
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. c. Upload program pada board Arduino 

 pada tahapan ini setelah perancangan program kontrol sistem pengusiran 

hama tikus pada tanaman padi menggunakan sensor gerak selesai secara 

keseluruhan kemudian program yang sudah jadi di upload ke board Arduino Uno. 

 Perancangan perangkat lunak merupakan bentuk proses bertahap dalam 

membangun sebuah perangkat lunak. Perancangan perangkat lunak bisa dijadikan 

gambaran dari sebuah desain alat atau suatu proyek pembuatan perangkat lunak. 

Dalam penelitian ini peneliti membangun perangkat lunak dari alat pengusir hama 

tanaman berbasis arduino mulai awal hingga proses akhir disajikan dalam bentuk 

diagram alir. Berikut diagram alir dari perancangan perangkat lunak tersebut :  
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Gambar 3.5 Diagram Alir Perangkat Lunak 

(Sumber: Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

 

 Penulis melakukan pengujian sistem yang  telah dibuat  untuk  mengetahui 

sejauhmana keberhasilan sistem pengusiran hama tikus dalam mengatasi 

kegagalan  hasil   panen   sebelum  diimplementasikan  dalam   membaca   input,  

 

Aplikasi Ardiuno Uno dijalankan 

Sensor ultrasonik mendapatkan 

sinyal data dari Ardiano Uno 

Apakah 

terdeteksi 

gerakan 

Buzzer mendapatkan sinyal data 

dari sensor ultrasonik 

Buzzer berbunyi mengeluarkan 

gelombang ultrasonik 

 

Selesai 

tidak 

Mulai 
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memproses dan mengeluarkan perintah. Adapun tahap dalam pengujian sistem ini 

adalah: 

a. Pengujian Perangkat Lunak (Software)  

 Pada pengujian perangkat lunak dilakukan dengan menguji eksekusi 

perangkat keras terhadap program yang telah di-upload. Hal ini untuk mengetahui 

apakah konfigurasi terhadap perangkat keras melalui pin-pin mikrokontroler dapat 

berjalan dengan baik. Serta untuk memastikan perangkat keras tersebut sudah 

bekerja sesuai dengan perancangan yang akan dilakukan. Tahapan yang dilakukan 

untuk pengujian program adalah sebagai berikut:  

1. Mengompilasikan program yang telah dibuat dengan menggunakan software 

Arduino IDE. 

2. Menghubungkan Arduino dengan komputer dengan menggunakan kabel USB 

kemudian meng-upload program yang telah dibuat ke Arduino Uno. 

3. Menghubungkan sensor ultrasonik dan buzzer ke mikrokontroler melalui pin-

pin yang telah ditentukan. 

b. Pengujian mikrokontroler Arduino Uno 

 Pada tahap ini penulis melakukan pengujian untuk mengetahui apakah 

koneksi antara mikrokontroler Arduino Uno dan komputer berjalan dengan baik. 

Pengujian pada mikrokontroler Arduino Uno ini dilakukan dengan 

menghubungkan laptop melalui kabel USB (Universal Serial Bus) ke Arduino. 

Langkah selanjutnya pengujian ini dilakukan untuk mengetahui apakah semua 

port Arduino berfungsi dengan baik. Pada pengujian ini semua pin Arduino di 
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program menjadi pin output, kemudian pada masing-masing pin Arduino di 

pasang lampu LED dan diukur tegangan output.   

c. Pengujian sensor ultrasonik 

 Dalam pengujian ini dibutuhkan mikrokontroler Arduino Uno yang 

digunakan untuk membaca output dari sensor ultrasonik. Dalam pengujian pada 

saat sensor ultrasonik berdekatan dengan tikus dengan jarak sekitar <3m maka 

yang terbaca pada Arduino adalah aktif HIGH dan diatas >3m pada Arduino 

terbaca aktif LOW. Sensor ini akan aktif apabila terdeteksi nya gerakan tikus di 

sawah, maka secara otomatis lampu akan menyala.  

d. Pengujian Buzzer  

  Buzzer memiliki 2 kaki yaitu kaki positif (+) dan kaki negatif (-). 

Pengujian buzzer ini dilakukan dengan memberikan tegangan baterai dengan 

tujuan untuk mengetahui kekuatan suara dari buzzer tersebut. Buzzer akan aktif 

apabila terdeteksi adanya tikus. Buzzer tersebut memiliki skala peringatan yang di 

mulai dari peringatan standar hingga peringatan yang terus menerus.  
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BAB IV 

HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN 

 

 Berdasarkan hasil penelitian, peneliti memulainya dengan melakukan 

perancangan perangkat keras atau komponen alat pendukung pada penelitian ini. 

Perancangan dilakukan pada sistem minimum Arduino, modul buzzer, perangkat 

pendeteksi tikus sensor ultrasonik HC-SR04 dan pemrograman dilakukan agar 

prototype dapat bekerja dengan baik.  Hal ini dapat dijelaskan pada point dibawah 

ini : 

 

4.1. Perancangan Perangkat Keras (Hardware) 

 Rancangan perangkat keras meliputi rancangan hadware dalam pembuatan 

alat. Adapun perangkat keras nya meliputi: Arduino Uno, Buzzer, HC-SR04 

ultrasonik. Sensor Ultrasonik HC-SR04 

4.1.1. Perancangan Sistem Minimum Arduino  

 Ilustrasi perancangan sistem minimum arduino uno dengan maksud untuk 

memahami letak dan ukuran sistem minimum yang sudah dirancang (Muzawi, 

2020).    

Gambar 4.1. Perancangan sistem minimum arduino 

(Sumber : Diolah oleh peneliti tahun 2023)

Buzzer 2 Buzzer 1 

Baterai 

Arduino Uno 

Sensor HC-SR04 

Kabel Jumper 

Black Box 
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 Berdasarkan rangkaian diatas, datasheet atmega 328p yang mempunyai 

output bentuk pin analog, ground, pulse width modulation, tx (mengirim), rx 

(menerima) dan sumber tegangan positif +5 v. 

 

4.1.2. Perancangan Modul Buzzer dan Arduino Uno  

 Modul buzzer memiliki 2 kaki (pin) dengan fungsi mengubah getaran 

listrik menjadi getaran suara. Modul buzzer  merupakan  indikator dalam proses 

yang terjadi suatu kesalahan pada sebuah alat (alarm). Gambar perancangan 

modul buzzer dapat dilihat dibawah ini.   

 

 

Gambar 4.2. Perancangan Modul Buzzer 

(Sumber : Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

 Langkah-langkah membuat rangkaian buzzer agar dapat berbunyi sesuai 

frekuensi yang diatur sebagai berikut: 

1. Sambungkan kaki positif buzzer pada pin 9 arduino. 

2. Sambungkan kaki negative buzzer ke GND (Ground) Arduino (boleh langsung 

atau melalui breadboard terlebih dulu). Kaki negative buzzer dihubungkan ke 

bagian negative breadboard, dari breadboard sambungkan lagi ke GND 

Arduino (LIhat gambar). Ingat kaki positif lebih panjang dari kaki negative. 
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Gambar 4.3 Bentuk Fisik Buzzer 

(Sumber : Nova, 2023) 

 

3. Hubungkan arduino ke komputer 

4. Tuliskan script/program pada aplikasi Arduino IDE. 

if (distance < 50) { // jika jarak kurang dari 50 cm, aktifkan buzzer dan LED 

selama 5 detik 

    digitalWrite(buzzerPin, HIGH); 

    digitalWrite(ledPin, HIGH); 

    delay(3000); // tunggu 3 detik 

    digitalWrite(buzzerPin, LOW); 

    digitalWrite(ledPin, LOW); 

  } 

  delay(100); // tunggu 100 milidetik sebelum membaca sensor lagi 

 

5. Program di atas menyatakan bahwa buzzer akan berbunyi jika jarak kurang dari  

50 cm dengan LED selama 5 detik dan mati dalam waktu 100 milidetik secara 

berulang. 

6. Upload program ke dalam Arduino UNO, kemudian amati bunyi yang 

dihasilkan. 

4.1.3. Perancangan Modul HC-SR04 dan Arduino Uno 

 Modul HC-SR04 memiliki 4 kaki (pin) yang berfungsi untuk mengukur 

jarak antara penghalang dan sensor. Sebagai perangkat utama dalam mendeteksi 

mengukur jarak dan arduino menganalisis jarak tersebut. Ketika jarak diukur 
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kurang dari 1 meter maka Arduino akan menyalakan buzzernya (alarm). Gambar 

perancangan modul HC-SR04 dapat dilihat dibawah ini.  

 

 

Gambar 4.4. Perancangan Modul Sensor Ultrasonik HC-SR04 

(Sumber : Diolah oleh peneliti tahun 2023) 

 

4.1.4. Perancangan Secara Keseluruhan 

 Perancangan secara keseluruhan sistem yang menghubungkan antara 

Arduino Uno, HC-SR04, dan Buzzer. Arduino Uno akan memproses dan 

menganalisis data yang dikirimkan oleh modul HC-SR04 dalam mengukur jarak 

dan buzzer sebagai indikator buzzernya (alarm). Perancangan secara keseluruhan 

tergambar dibawah ini.     

 

Gambar 4.5. Rancangan Keseluruhan 

(Sumber : Diolah oleh peneliti tahun 2023) 
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 Langkah dalam perancangan perangkat sensor ultrasonik, buzzer dan 

arduino uno adalah: 

1. Pasangkan kabel di pin 5v dan pin GND pada arduino, lalu sambungkan ke 

breadboard 

2. Susun resistor dengan LED, dan resistor secara seri pada breadboard 

3. Sambungkan kaki negatif (-) LED pada bagian negatif breadboard 

4. Sambungkan kaki positif LED ke resistor lalu ke pin 13 arduino 

5. Sambungkan kaki positif Buzzer ke resistor lalu ke pin  9  arduino 

6. Perhatikan kaki-kaki (pin) pada sensor ultrasonic yaitu : Vcc, GND, Trig, 

Echo 

7. Pasang kaki kaki ultrasonik sensor ke breadboard 

8. Sambungkan pin Vcc ke 5v arduino 

9. Sambungkan pin GND ke GND arduino 

10. Sambungkan pin Trig ke pin 10 arduino 

11. Sambungkan pin Echo ke pin 11 arduino 

12. Hubungkan arduino ke komputer 

13. Upload script/program pada aplikasi arduino keperangkat arduino. 

 

4.1.5. Perancangan Algoritma Pemograman 

 Algoritma program  bertujuan untuk menentukan alur logika program yang 

dibuat. Agar mempermudah  peneliti saat membuat program dan lebih terarah. 

Logika pemrograman ini merupakan proses dari arduino uno saat sinyal input dari 

modul HCSR04 sensor ultrasonik dan memberikan sinyal output kepada modul 
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buzzer sebagai indikator (alarmnya). Langkah-langkah perancangan algoritma 

pemograman sensor ultrasonik, buzzer dan arduino uno adalah: 

1. Buka serial monitor pada arduino IDE untuk melihat data jarak yang terukur 

oleh arduino dengan cara : 

Tools —> Serial Monitor 

2. Tempatkan sebuah papan penghalang di depan sensor ultrasonic pada jarak 

tertentu (dalam cm) 

3. Perhatikan jarak penghalang yang terukur oleh Arduino, melalui serial Monitor 

4. Bandingkan, antara hasil yang terukur oleh mistar dan hasil yang terukur oleh 

sensor ultrasonic. Jika sudah sama, artinya sensor dan Arduino sudah bekerja 

dengan baik. 
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const int trigPin = 10; // pin trigger sensor ultrasonik 

const int echoPin = 11; // pin echo sensor ultrasonik 

const int buzzerPin = 9; // pin buzzer 

const int ledPin = 13; // pin LED 

long duration; 

int distance; 

 

void setup() { 

  pinMode(trigPin, OUTPUT); // set pin trigger sebagai output 

  pinMode(echoPin, INPUT); // set pin echo sebagai input 

  pinMode(buzzerPin, OUTPUT); // set pin buzzer sebagai output 

  pinMode(ledPin, OUTPUT); // set pin LED sebagai output 

  Serial.begin(9600); // inisialisasi serial monitor 

} 

 

void loop() { 

  digitalWrite(trigPin, LOW); // reset trigger 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH); // kirim sinyal trigger selama 10 mikrodetik 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

 

  duration = pulseIn(echoPin, HIGH); // baca waktu delay antara kirim dan 

terima sinyal 

  distance = duration * 0.034 / 2; // hitung jarak objek dalam cm 

  Serial.print("Distance: "); 

  Serial.print(distance); 

  Serial.println(" cm"); 

 

  if (distance < 50) { // jika jarak kurang dari 50 cm, aktifkan buzzer dan LED 

selama 5 detik 

    digitalWrite(buzzerPin, HIGH); 

    digitalWrite(ledPin, HIGH); 

    delay(3000); // tunggu 3 detik 

    digitalWrite(buzzerPin, LOW); 

    digitalWrite(ledPin, LOW); 

  } 

  delay(100); // tunggu 100 milidetik sebelum membaca sensor lagi 

 

Gambar 4.6. Program Ultrasonic (Selesai Uploading) 

(Sumber : Diolah oleh peneliti tahun 2023) 
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4.2. Pengujian Alat 

4.2.1 Pengujian Buzzer dengan Arduino Uno 

 Buzzer disini untuk mengetahui suatu masalah yang akan diketahui 

melalui bunyi. Karna buzzer disini suatau komponen elektronika yang berfungsi 

untuk mengubah getaran listrik menjadi getaran suara getaran listrik menjadi 

getaran suara. Jadi buzzer pada tahapan ini akan bekerja ketika sensor mendeteksi 

gerakan tikus pada sensor maka buzzer akan berbunyi otomatis karna di kontrol 

oleh mikrokontroler Arduino uno. 

 Pengujian Buzzer dilakukan dengan cara memberi arus pada buzzer agar 

buzzer berbunyi dan dalam keadaan tidak dialiri arus atau buzzer dalam keadaan 

tidak berbunyi. Pengukuran dilakukan menggunakan Multimeter analog. Berikut 

tabel pengukuran tegangan pada buzzer saat sedang berbunyi dan pada saat buzzer 

tidak berbunyi. Berdasarkan gambar 4.7, hasil pemograman Arduino IDE 

dijelaskan bahwa buzzer akan berbunyi jika jarak kurang dari  50 cm dengan batas 

waktu LED selama 5 detik dan menunggu dalam waktu 100 milidetik sebelum 

membaca sensor lagi. 

 Pengujian pada buzzer ini meliputi dua pengujian diantaranya pengujian 

pada saat diberikan logika 0 (LOW) pada pin digital nomer 9 (pin yang terhubung 

dengan buzzer). Setelah itu diukurlah berapa nilai tegangan yang terukur. 

Selanjutnya pengujian yang kedua yaitu dengan memberikan logika 1 (HIGH)  

pada pin digital nomer 9. Mengukur kembali nilai tegangan pada kaki-kaki buzzer 

dan memperhatikan kondisi bunyi buzzer untuk setiap logika 0 dan 1 yang 

diberikan. Berikut hasil pengujian buzzer tertera dalam Tabel 4.2. 
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Tabel  4.2 Pengujian Buzzer 

Masukan yang Diberikan Tegangan yang Diukur 

(Volt) 

0 0 

1 4,2 V 

  (Sumber : Data penelitian tahun 2023) 

 Keterangan : 0 = LOW (0 Volt) 

                     1 = HIGH (1-5Volt) 

  

 Berdasarkan keterangan di atas, buzzer tidak aktif (LOW) memiliki 

tegangan maksimal 0 Volt, sedangkan buzzer aktif (HIGH) memiliki batas 

tegangan maksimal 5 Volt. Hasil pengukuran tegangan buzzer pada tabel 4.2 di 

atas, dapat diketahui bahwa tegangan pada saat buzzer tidak aktif (LOW) adalah 0 

V yang berarti tidak terjadi pergerakan sama sekali atau dalam kecepatan tetap. 

Sedangkan saat buzzer aktif (HIGH) ketegangan yang diperoleh adalah 4,2 V. 

Dapat disimpulkan bahwa buzzer dapat berbunyi apabila bertegangan HIGH. 

Begitu juga sebaliknya buzzer tidak dapat berbunyi apabila bertegangan LOW. 

Gambar 4.8 Pengujian Buzzer dengan Arduino Uno 

(Sumber : Foto penelitian tahun 2023) 
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 Pada pengujian yang dilakukan untuk mengukur tegangan pada buzzer 

dilakukan dalam dua kondisi. Pertama dalam kondisi buzzer tidak berbunyi dan 

dalam keadaan buzzer berbunyi. Buzzer diberi tegangan HIGH (tegangan dengan 

batas 1V sampai dengan 5V) agar dapat berfungsi. Dalam keadaan tidak berbunyi 

tegangan pada buzzer adalah 0V dan dalam keadaan buzzer berbunyi terbaca 

tegangan pada buzzer adalah 4,2V. 

 

4.2.2 Pengujian Sensor Ultrasonik dengan Arduino Uno 

       Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04 adalah dengan cara menghubungkan 

Sensor Ultrasonik ke Sistem minimum mikrokontroler ATmega16 sesuai dengan 

kaki – kaki komponen yang digunakan sebagai berikut : 

1. Hubungkan kaki VCC pada sensor ultrasonik ke VCC 5VDC pada 

mikrokontroler. 

2. Hubungkan kaki TRIG pada sensor ultrasonik ke kaki PD2 pada 

Mikrokontroler sebagai input. 

3. Hubungkan kaki ECHO pada sensor ultrasonik ke kaki PD3 pada 

Mikrokontroler sebagai output. 

4. Hubungkan kaki GND pada sensor ultrasonik ke GND. 
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Gambar 4.7 Pengujian Sensor Ultrasonik dengan Arduino Uno 

(Sumber : Foto penelitian tahun 2023) 

 

 Sensor ultrasonik HC-SR04 merupakan sensor yang dapat mengukur jarak 

atau tinggi dari 1 cm sampai 400 cm. Sensor ini menerima masukan tegangan 

mulai dari 1 V sampai 5 V. Keluaran sensor  ultrasonik ini sebagai masukan bagi 

mikrokontroler berupa data analog yang akan diproses menjadi nilai jarak atau 

tinggi sebenarnya oleh mikrokontroler.  

 Sensor ultrasonik bekerja berdasarkan prinsip pemantulan gelombang 

ultrasonik, terkadang pantulan gelombang ultrasonik menjadi tidak periodik dan 

menyebabkan hasil pengukuran tidak akurat. Selain itu kesalahan pengukuran juga 

dapat terjadi karena pembulatan perhitungan pada saat pembuatan program. 

Sensor ultrasonik ini akan mendeteksi jarak suatu objek yang berada didepannya 

dengan cara memancarkan gelombang ultrasonik dan setelah gelombang itu 

dipantulkan oleh objek tersebut maka gelombang ultrasonik ini akan diterima oleh 

unit sensor penerima. Sensor ultrasonik hanya akan mengirimkan suara ultrasonik 

ketika ada pulsa trigger dari mikrokontroler. Selanjutnya pulsa ini akan 

dikirimkan sensor ultrasonik ke mikrokontroler melalui pin echo dan akan 
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diproses oleh mikrokontroler untuk ditampilkan melalui komputer. Sensor 

ultrasonik ini tidak dapat mengukur objek yang permukaannya dapat menyerap 

suara, seperti busa. Pengukuran jarak juga akan kacau jika permukaan objek 

bergerak dengan sudut tajam. Adapun tegangan yang digunakan sebagai referensi 

untuk menentukan tegangan output berupa 0 adalah 0 Volt dan 1 adalah tegangan 

5 volt. Tegangan tersebut merupakan tegangan standar dari sensor ultrasonik. 

 

4.2.3. Pengujian Prototype Alat Keseluruhan 

 Modul Sensor HC-SR04 ultrasonik akan mendeteksi gerakan hama tikus, 

sistem ini  akan menganalisis jarak yang dikeluarkan modul HC-SR04 dan buzzer 

sebagai indikator alarm dalam mendeteksi gerakan hama tikus. Posisi sensor 

dipasangkan di pematangan sawah, agar dapat mendeteksi gerakan tikus.   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.8. Prototyping 

(Sumber : Foto penelitian tahun 2023) 

 

 

Sawah Housing 

Black box 

Buzzer 1 

Buzzer 2 

Sensor HC-SR04 
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        (d)      (e) 

 

 

 

Gambar 4.9. Prototyping keseluruhan 

(a) samping kanan, (b) samping kiri, (c) depan 

(d) belakang, (e) atas 

(Sumber : Foto penelitian tahun 2023) 

  

 

  

 

(b) (a) (c) 
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 Adapun hasil pengujian yang didapat saat sistem mendeteksi adalah:  

Tabel 4.2. Pengambilan Nilai Modul Sensor HC-SR04 

No Jarak 

Kondisi sensor 

ultrasonik HC-

SR04 

Kondisi buzzer 

1 0,5 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

2 0,8 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

3 1 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

4 1,5 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

5 2 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

6 2,5 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

7 3 meter  Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

8 4 meter Terbaca (bekerja) Berbunyi (beep) 

9 5 meter Tidak terbaca 

(tidak bekerja) 

Tidak berbunyi  

    

 (Sumber : Data penelitian tahun 2023) 

 

 Berdasarkan Tabel diatas, maka didapatkan hasil yang digunakan untuk 

mengetahui kondisi dari modul sensor HC-SR04 dan buzzer dalam mendeteksi 

gerakan tikus serta mengusir hama tikus. Dimana parameter modul sensor HC-

SR04 berkisar diantara < 4 meter dapat mendeteksi jarak. Sedangkan pada jarak ≥ 

5 meter modul sensor HC-SR04 tidak mampu lagi untuk mendeteksi. Hal ini 

dikarenakan alat tidak bekerja terhadap objek yang diteliti jika jarak semakin jauh 

dengan objek. Alat prototype yang agak jauh dengan objek maka alat akan 

berbunyi putus-putus dan jika objeknya sangat jauh, maka alat tidak akan 

berbunyi. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

5.1. Kesimpulan  

 Kesimpulan yang dapat diambil dari penelitian ini adalah: 

1. Perancangan dan pembangunan prototype alat pengusir hama tikus ini 

dibuat dengan menggunakan Arduino Uno, sensor ultrasonik dan buzzer 

Dalam pengodingannya menggunakan sofware Arduino IDE.  

2. Dalam pengujian prototype alat pengusir hama tikus dengan sensor 

ultrasonik menggunakan Arduino Uno sebagai sarana untuk 

mempermudah pekerjaan petani dalam mengusir hama tikus yang sangat 

meresahkan. Dengan prototype alat ini diharap mampu menghemat dan 

efisiensi waktu dan tenaga. Berdasarkan data black box diatas pengujian 

alat prototype ini dinyatakan berhasil. 

3. Kondisi dari modul sensor hc-sr04 dan buzzer dalam mendeteksi gerakan 

tikus, dimana parameter modul sensor hc-sr04 berkisar diantara < 4 meter 

dapat mendeteksi jarak. Sedangkan pada jarak ≥ 5 meter meter modul 

sensor HC-SR04 tidak mampu lagi untuk mendeteksi.  

 

5.2. Saran 

 Berdasarkan hasil percobaan yang sudah dilakukan, untuk pengembangan 

lebih lanjut ada beberapa saran dalam perancangan alat pengusiran hama tikus 

berbasis Arduino Uno agar lebih baik yaitu: 
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1. Penambahan dan pengembangan alat deteksi sangat dimungkinkan seiring 

dengan berkembangnya teknologi  kedepannya. Dengan adanya alat pendeteksi 

ini disarankan untuk memperhatikan kekurangan dan kelemahan sistem ini agar 

segera mencari pemecahan masalahnya dan dapat segera diperbaharui. 

2. Dalam perancangan ulang desain tampilan agar lebih menarik. 

3. Dalam perancangan kedepan sebaiknya menggunakan alat berbasis internet 

melalui jaringan internet agar alat ini dapat diakses di semua tempat. 

4. Perlu ditambahkan banyak sensor misalnya sensor tekanan dan sensor level 

agar menjadi perancangan alat pengusiran hama padi yang lebih baik lagi 

kedepannya. 

5. Berhati-hati dalam penulisan program software sistem kontrol Arduino karena 

apabila terjadi kesalahan program software Arduino tidak bisa dijalankan atau 

dioperasikan.  
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