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Pendahuluan

TIKUS

PENANGANAN

YANG KURANG TEPAT

Tikus adalah hama yang dapat

menyebabkan kerusakan pada 

tanaman, makanan, dan peralatan. 

Tikus juga dapat menjadi pembawa

penyakit

1. Menggunakan perangkap yang 

tidak terkontrol jika

menggunakan aliran listrik

2. Terjadi pembusukan pada Tikus

akibat terlalu lama tidak di 

control



3

Tujuan Penelitian

Mampu membuat dan 

menggunakan sangkar jebakan tikus

yang berbasis internet of thing  dan 

kamera ESP 32 sebagai alat yang 

dapat memudahkan manusia untuk

menangkap tikus dengan aman
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Metode
• METODE RESEARCH AND DEVELOPMENT

Penelitian ini menggunakan pendekatan research and development (R&D) sebagai metode utama. 

Pendekatan ini bertujuan untuk menghasilkan dan menguji efektivitas alat melalui serangkaian

eksperimen, perbaikan, dan tahap finalisasi guna mengatasi permasalahan yang dihadapi dan 

mencapai tujuan akhir, yaitu memastikan bahwa alat berfungsi sesuai dengan tujuan penelitian yang 

telah ditetapkan (Mulyadi, 2021).

TAHAPAN PENELITIAN

Identifikasi Masalah > Studi Literatur > Perancangan > Pengujian > Perbaikan
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Flowchart

Flowchart pada gambar di samping mengilustrasikan sistem yang telah

dirancang. Proses dimulai dengan pengguna menyalakan alat, lalu

NodeMCU-ESP8266 dan ESP32-CAM akan mencari jaringan internet.

Setelah terhubung dengan jaringan internet, ESP32-CAM akan

mengaktifkan kamera CCTV, dan NodeMCU-ESP8266 akan beroperasi. Jika

sensor Ultrasonik HCSR-04 yang pertama mendeteksi keberadaan tikus,

Motor Servo 1 akan menutup pintu pertama. Selanjutnya, jika sensor

Ultrasonik HCSR-04 yang kedua mendeteksi tikus, Motor Servo 2 akan

membuka pintu kedua, dan pada saat yang bersamaan, NodeMCU-

ESP8266 akan mengirimkan notifikasi ke perangkat Smartphone pengguna

melalui aplikasi Blynk. Ketika tikus telah terperangkap dalam perangkap

listrik, listrik tegangan tinggi dapat diaktifkan melalui aplikasi Blynk.

Penjelasan Flowchart
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Diagram Blok
PENJELASAN DIAGRAM BLOK

Diagram Blok pada Gambar di samping
menggambarkan fungsi dari komponen-komponen
dalam sistem ini dengan detail. Sensor Ultrasonik HCSR-
04 berperan sebagai input untuk mendeteksi
keberadaan tikus. Selanjutnya, Relay berfungsi sebagai
output untuk mengaktifkan Modul tegangan Step up.
Motor servo berfungsi sebagai output untuk
menggerakkan pintu pada perangkap tikus.
Keseluruhan sistem diatur dan dikelola oleh NodeMCU-
ESP8266, yang berperan sebagai unit pengendali inti
dari sistem jebakan tikus ini. Aplikasi Blynk digunakan
sebagai antarmuka yang memungkinkan pengiriman
dan penerimaan informasi dari NodeMCU-ESP8266
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PENJELASAN WIRING DIAGRAM

Wiring Diagram

No Alamat Pin NodeMCU
Alamat Pin 

Komponen
Nama Komponen

1 VCC VCC

Sensor Ultrasonik

HCSR-04 1

2 D0 Trig

3 D1 Echo

4 GND GND

5 VCC VCC

Sensor Ultrasonik

HCSR-04 1

6 D5 Trig

7 D6 Echo

8 GND GND

9 VCC VCC

Motor Servo 110 IN D2

11 GND GND

12 VCC VCC

Motor Servo 213 IN D7

14 GND GND

15 VCC VCC

Relay16 IN D4

17 GND GND
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HASIL
RUMUS PERHITUNGAN PENGUJIAN

Kesalahan ( Error / Selisih )

Error yakni selisih antara rata-rata dengan masing masing data.

Rumus error adalah

𝑬𝒓𝒓𝒐𝒓 % =
𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝒂𝒘𝒂𝒍 − 𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝒑𝒆𝒏𝒈𝒖𝒌𝒖𝒓𝒂𝒏

𝑵𝒊𝒍𝒂𝒊 𝒂𝒘𝒂𝒍
× (𝟏𝟎𝟎)

Diketahui:

• Error (%) = Hasil akhir error dari perhitungan dalam bentuk persen (%)

• Nilai Awal = Nilai pertama kali yang diambil oleh alat atau teori

• Nilai Pengukuran = Nilai yang diambil dalam pengukuran

𝑹𝒂𝒕𝒂 𝒓𝒂𝒕𝒂 𝒆𝒓𝒓𝒐𝒓 % =
σ𝒆𝒓𝒓𝒐𝒓

σ𝒖𝒋𝒊 𝒄𝒐𝒃𝒂

Diketahui:

• Rata- rata error (%) = hasil akhir rata – rata dari error pada pengujian dalam bentuk (%)

• ∑error = jumlah error dari pengujian

• ∑uji coba = jumlah uji coba
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HASIL

No

Pembacaan Sensor 

Ultrasonik 1

(cm)

Pembacaan Sensor 

Ultrasonik 2

(cm)

Motor 

Servo 1
Motor 

Servo 2
Notifikasi

Blynk

1 27 27 OFF OFF Tidak Ada

2 11 29 ON OFF Tidak Ada

3 14 25 ON OFF Tidak Ada

4 10 25 ON OFF Tidak Ada

5 12 26 ON OFF Tidak Ada

6 7 25 ON OFF Tidak Ada

7 13 30 ON OFF Tidak Ada

8 9 30 ON OFF Tidak Ada

9 27 10 OFF ON Ada

10 27 7 OFF ON Ada

11 27 4 OFF ON Ada

12 27 15 OFF ON Ada

13 27 13 OFF ON Ada

14 27 12 OFF ON Ada

15 27 11 OFF ON Ada

Pengujian ini dilakukan untuk menguji

kinerja alat secara langsung untuk

menangkap tikus. dalam hal alat bisa

bekerja sesuai prinsip kerja atau masih ada

kekuragan dalam pengoperasiannya.
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HASIL

Gambar Panel Bentuk keseluruhan alat



11

PEMBAHASAN

Pada Gambar di samping bagian (a) menunjukkan

deteksi tikus oleh sensor ultrasonik HCSR-04

pertama pada jarak 11 cm, sementara sensor

ultrasonik HCSR-04 kedua mendeteksi tikus pada

jarak 10 cm. Bagian (b) memperlihatkan bahwa

tikus terdeteksi oleh sensor ultrasonik HCSR-04

pertama pada jarak 14 cm, sedangkan sensor

ultrasonik HCSR-04 kedua mendeteksi tikus pada

jarak 7 cm. Bagian (c) menggambarkan deteksi

tikus oleh sensor ultrasonik HCSR-04 pertama pada

jarak 10 cm, dan sensor ultrasonik HCSR-04 kedua

mendeteksi tikus pada jarak 4 cm.

Gambar 8. Tampilan ESP32-CAM



12

PEMBAHASAN

Pada Gambar di samping ditampilkan

tampilan kamera ESP32-CAM yang diakses

melalui Web server. Tampilan hasil dari

ESP32-CAM ini dapat dilihat dengan jelas,

memungkinkan pengguna untuk

mengetahui keberadaan tikus dalam

sangkar.
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PEMBAHASAN

Pada Gambar di samping terlihat bahwa

terdapat notifikasi saat sensor mendeteksi

keberadaan tikus. NodeMCU-ESP8266 akan

mengirimkan notifikasi kepada pengguna

melalui aplikasi Blynk. Dari informasi ini,

pengguna dapat mengetahui bahwa ada

tikus yang terperangkap di dalam sangkar.



14

Simpulan
Dari hasil pengujian, dapat disimpulkan bahwa dalam 15 kali percobaan, kinerja
keseluruhan alat mengindikasikan bahwa sensor ultrasonik HCSR-04 pertama dan kedua
berfungsi efektif pada jarak di bawah 15 cm. Ketika sensor ultrasonik HCSR-04
mendeteksi jarak 15 cm atau kurang, sensor tersebut memberikan masukan kepada
NodeMCU-ESP8266 untuk menggerakkan motor servo. Motor servo, dalam hal ini,
bertindak sebagai penggerak pintu perangkap. Setelah itu, NodeMCU-ESP8266 juga
akan mengirim notifikasi kepada smartphone pengguna melalui aplikasi Blynk.
Pengguna dapat melihat tampilan video cctv yang di tampilkan oleh ESP32-CAM
melalui web server.
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