
 

 

KONTROL SEMBURAN AIR MANCUR MENGIKUTI NADA 

 

 

 

SKRIPSI 

 

 

 

 

 

 

 

 

Oleh : 

Rifqi Aminullah 

160491100012 

 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK MEKATRONIKA 

 JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK  

UNIVERSITAS TRUNOJOYO MADURA  

  

2022  



 

 

KONTROL SEMBURAN AIR MANCUR MENGIKUTI NADA 

 

 

 

SKRIPSI 

 

 

 

 

 

Skripsi diajukan sebagai salah satu syarat untuk menyelesaikan 

Program Studi Teknik Mekatronika 

Jurusan Teknik Elektro 

Fakultas Teknik 

Universitas Trunojoyo Madura 

 

 

 

 

 

 

Oleh : 

Rifqi Aminullah 

160491100012 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIK MEKATRONIKA 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK  

UNIVERSITAS TRUNOJOYO MADURA 

2022 



 

i 

 

KONTROL SEMBURAN AIR MANCUR MENGIKUTI NADA 

Skripsi diajukan sebagai salah satu syarat untuk menyelesaikan 

Program Studi Teknik Mekatronika 

Jurusan Teknik Elektro 

Fakultas Teknik 

Universitas Trunojoyo Madura 

 

Oleh : 

Nama : Rifqi Aminullah 

NIM : 1160491100012 

 

Disetujui oleh Tim Penguji Skripsi :      Tanggal Sidang : 07 Juli 2022 

 

 

Bangkalan, Kamis 07 Juli 2022 

 

 

 

Mengetahui, 

Ketua Jurusan Teknik Elektro 

 

 

Sri Wahyuni, S.Kom., M.T. 

NIP. 19820527 200812 1 002  

 

Muhammad Latif, S.Kom., M.T. 

NIP. 19820728 200812 1 004 

  

 

  (Pembimbing I ) 

 

Hairil Budiarto., S.T., M.T. 

NIP. 19820206 200812 1 001 

  

 

  (Pembimbing II ) 

 

Faikul Umam., S.Kom., M.T. 

NIP. 19830118 200812 1 001 

  

 

  (Penguji I) 

 

Dr. Muhammad. Fuad, S.Kom., M.T. 

NIP. 19780211200812 1 001 

  

 

  (Penguji II) 

 

Sri Wahyuni, S.Kom., M.T. 

NIP. 19820527 200812 1 002 

  

 

  (Penguji III) 



 

ii 

 

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS JUDUL 

Saya yang bertanda tangan di bawah ini, menyatakan0bahwa skripsi saya dengan 

judul : 

 

 

KONTROL SEMBURAN AIR MANCUR MENGIKUTI NADA 

 

 

1. Adalah asli, bukan merupakan karya0pihak lain serta belum pernah diajukan untuk 

mendapatkan gelar akademik0sarjana teknik di Universitas Trunojoyo Madura 

maupun di Perguruan Tinggi yang lain. 

2. Tidak terdapat karya atau pendapat pihak0lain yang pernah ditulis atau diterbitkan 

oleh orang lain, kecuali0yang secara tertulis telah diacu0dalam naskah ini dan 

disebutkan dalam daftar pustaka. 

 

Apabila kemudian hari terbukti0skripsi ini sebagian atau seluruhnya 

merupakan0hasil plagiasi atau terdapat hal-hal yang tidak0sesuai dengan 

pernyataan di atas, maka saya0sanggup menerima sanksi akademis0yang berlaku, 

dengan segala akibat hukumnya sesuai0peraturan Universitas Trunojoyo Madura 

dan/atau peraturan perundang-undangan yang berlaku. 

 

 

 

 

 

 

         Bangkalan, 07 Juli 2022 

   Yang Menyatakan, 

 

 

                                                                                         Rifqi Aminullah  

                                 NIM.160491100012 

  



 

iii 

 

MOTTO 

“ yakini dan lakukan “ 

- Rifqi Aminullah - 

  



 

iv 

 

KONTROL SEMBURAN AIR MANCUR MENGIKUTI NADA 

Nama : Rifqi Aminullah 

NIM : 160491100012 

Program Studi : Teknik Mekatronika 

Dosen Pembimbing : 1. Muhammad Latif, S.Kom., M.T. 

  2. Hairil Budiarto., S.T., M.T. 
 

 

ABSTRAK 

Air mancur  adalah air yang mengalir secara diagonal dari sumbernya. Pada 

umumnya air mancur difungsikan sebagai hiasan kota atau menjadi landmark suatu 

negara. Namun sistem air mancur hanya dibuat sedemikian rupa dengan mengatur 

keluaran semburan melalui program tertentu tanpa mengikuti musik atau nada. Dari 

beberapa hasil pengamatan sebelumnya didapatkan gagasan rancangan “Kontrol 

Semburan Air Mancur Mengikuti Nada” dengan metode Proporsional Integral 

Derivatif (PID) dan kontrol manual. Perancangan ini memiliki sistem lebih 

interaktif mengikuti irama nada menggunakan dua metode kontrol untuk 

membandingkan hasil respon dari masing – masing kontrol. Kontrol manual dengan 

kalibrasi mengatur nilai Pulse Width Modulation (PWM) menghasilkan respon 

yang baik dan teratur secara visual. Dikarenakan pembacaan sensor flow delay 1 

detik dalam pembacaannya kontrol PID tampak tidak berhasil dan pompa naik turun 

terus menerus namun menghasilkan output nilai flow yang baik. Hal tersebut terjadi 

karena kontrol PID terus berusaha mencapai set point. Hal ini dibuktikan dari nilai 

persentase kesalahan pembacaan sensor flow1=17%, flow2=32%, flow3=18%, 

flow4=33%, flow5=10%, flow6=14%, flow7=10%, flow8=15% dengan parameter 

kp = 0,5, ki = 0,5,  Kd = 1 kontrol PID mengasilkan output kurang dari 50% 

persentase kesalahan yang masuk dalam kategori “wajar”.  

 

Kata kunci : kontrol PID, nada dasar, sensor flow, air mancur 
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