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BAB III
ANALISA DAN PERANCANGAN
1.1 Analisa Masalah


Analisa masalah merupakan asumsi dari masalah yang dihadapi dari analisis prosedur yang sedang berjalan yaitu :

1. Kurang praktisnya proses penyiraman tanaman karena masih membutuhkan peran manusia dalam menyiram tanaman, karena kebanyakan manusia sekarang tidak mempunyai cukup waktu untuk merawat tanaman dalam hal ini menyiram tanaman

2. Adapun alat penyiraman yang bisa dipakai untuk mengontrol penyiraman tanaman, tetapi akan lebih bagus jika alat penyiramannya bekerja secara otomatis 
1.2 Pemecahan Masalah


Berkaitan dengan masalah yang ada maka solusi yang bisa ditawarkan adalah merancang sebuah alat yang dapat belajar kapan harus menyiram tanaman dengan mengunakan Microcomputer Orange Pi 2G-IOT 2G, Sensor DHT11, dan Soil Moisture Sensor serta menggunakan metode Artificial Neuron Network dalam kecerdasan buatan untuk membantu alat belajar. Sehingga jika alat penyiraman sudah diberikan input tentang penyiraman tanaman, maka alat tersebut dapat menyiram tanaman secara otomatis. Pembelajaran pada alat dalam hal ini adalah pada saat awal akan dikonstruksikan oleh pengguna, akan dipasang sensor pada sekitar media tanaman, dan ketika tanaman disiram maka alat akan  mencatat data penyiraman, sehingga akan dlakukan perbandingan dengan saat tanaman tidak disiram. Sehingga data tersebut digunakan untuk memprediksi penyiraman selanjutnya pada tanaman
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Dibawah ini adalah perancangan prototipe dalam pembuatan alat penyiraman otomatis menggunakan Orange Pi 2G-IOT 2G :
Gambar 3.1 Perancangan prototipe
Penjelasan gambar :

· Soil Moisture Sensor ditancapkan di area tanah sekitar tanaman untuk mendeteksi dan mengukur kelembaban tanah

· Sensor LDR diletakan diarea sekitar tanaman untuk mengukur intensitas cahaya disekitar tanaman

· Relay berfungsi untuk menghidupkan pompa air agar saat tanaman membutuhkan air maka relay akan bekerja

· Cara kerjanya adalah sensor DHT11 dan Soil Moisture Sensor digunakan untuk mengukur suhu, kelembababan udara dan kelembaban tanah disekitar tanaman agar bisa mencatat data saat dilakukan penyiraman tanaman. 

· Setelah itu, alat akan menghitung rata-rata output yang dibutuhkan ketika menyiram tanaman, sehingga jika pada saat input yang diberikan oleh sensor hampir sesuai dengan output yang telah ditentukan maka relay akan menyala dan tanaman akan disiram.
1.3 Perancangan Sistem

Pada tahap ini akan dibuat sebuah rancangan untuk menampilkan cara kerja sistem berdasarkan tahap perancangan untuk membuat  prototipe:
· Flowchart Sistem
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Gambar 3.2 Flowchart Menyiram manual
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Gambar 3.3 Flowchart sistem menyiram otomatis
1.4 Analisis Proses

Analisis sistem merupakan analisis yang berkaitan dengan proses pembelajaran pada alat. Proses pembelajaran dapat digambarkan sebagai berikut :



Gambar 3.3 Proses Artificial Neural Network
Penjelasan gambar :

·  Awalnya data diinput berupa tanaman disiram , data berupa perhitungan pada sensor ketika di lakukan penyiraman

· Setelah itu data disimpan kedalam database untuk proses pembelajaran dengan  metode backpropogation

·  Kemudian dilakukan proses pengenalan, yaitu dengan melihat pada sensor yang ada pada media tanaman 

· Hasil pengenalan pada sensor kemudian dicocokkan dengan hasil pembelajaran yang ada pada database

· Apabila angka pada sensor sudah mencapai angka yang sesuai pada database, maka akan diproses kemudian dilakukan penyiraman

· Pada proses penyiraman tanaman sendiri, akan ditampilkan juga pada sistem berupa log atau laporan sebagai mana aplikasi berjalan dan juga sebagai evaluasi untuk mengetahui kekurangan dari sistem.
1.5 Perhitungan Manual
Perhitungan Manual merupakan proses perhitungan untuk menghitung data hasil penyiraman manual. Perhitungan ini juga menunjukan bagaimana data pembacaan sensor digunakan sebagai bobot untuk menentukan apakah data pembacaan sensor selanjutnya akan dilakukan proses penyiraman atau tidak.
Dibawah ini merupakan contoh perhitungan menggunakan data yang ditentukan sembarang dan bukan merupakan hasil pembacaan sensor.

Contoh

Pada table dibawah menunjukan pembacaan sensor suatu tanaman

Tabel 3.1 data training

	x1(kel.tanah)
	x2(suhu)
	x3(kel.udara)
	y(siram)

	0
	29
	6
	1

	100
	30
	7
	1

	1000
	22
	6
	0

	1500
	21
	7
	0


Keterangan : output y menunjukan apakah dilakukan penyiraman. Angka 1 menunjukan dilakukan penyiraman, angka 0 menunjukan tidak dilakukan penyiraman

Sebelum dilakukan perhitungan, data tersebut dinormalisasikan agar semua data menghasilkan struktur table yang normal atau baik. Normalisasi data tersebut menjadi sebagi berikut

Tabel 3.2 Normalisasi data

	x1
	x2
	x3
	y

	0
	0,888889
	0
	1

	0,066666667
	2,111111
	1
	1

	0,666666667
	1,222222
	0
	0

	1
	1,111111
	1
	0


Langkah 0. Jaringan terdiri dari 3 unit input, 1 hidden unit dengan 1 hidden layer, dan 1 unit output. Misalnya, fungsi aktivasi menggunakan sigmoid biner, learning rate 0,01, fungsi error 0,45 dan inisialisasi bobot dan bias adalah sebagai berikut :

 v01 = 0,2
v11 = 0,4
v12 = 0,3
v13 = 0,5
w01 = 0,5
w11 = 0,6

Langkah 1. Tentukan error secara keseluruhan dengan Mean Square Error.


𝑧_𝑖𝑛11= 0,2 + {(0 × 0,4) + (0,888889 × 0,3)+(0 × 0,5) }= 0,466667


𝑧11 = 𝑓 𝑧_𝑖𝑛11 = 0,614594424


𝑧_𝑖𝑛12 = 0,2 + {(0,066666667 × 0,4) + (2,111111 × 0,3)+(1 × 0,5) }= 1,36


𝑧12 = 𝑓 𝑧_𝑖𝑛12 = 0,795759549
𝑧_𝑖𝑛13 = 0,2 + {(0,066666667 × 0,4) + (1,222222 × 0,3)+(0 × 0,5)
𝑧13 = 𝑓 𝑧_𝑖𝑛13 = 0,697059166

𝑧_𝑖𝑛14 = 0,2 + {(1 × 0,4) + (1,111111 × 0,3)+(1 × 0,5)

𝑧14 = 𝑓 𝑧_𝑖𝑛14 = 0,807420007
Dimana indeks zjn berarti bobot untuk unit tersembunyi ke-j dan data training ke-n
𝑦_𝑖𝑛11 = 0,5+ (0,614594424 × 0,6) = 0,868756654

𝑦11 = 𝑓 𝑦_𝑖𝑛11 = 0,704486796

𝑦_𝑖𝑛12 = 0,5+ (0,795759549 × 0,6) = 0,977455729

𝑦12 = 𝑓 𝑦_𝑖𝑛12 = 0,726602955
𝑦_𝑖𝑛13 = 0,5+ (0,697059166 × 0,6) = 0,918235499

𝑦13 = 𝑓 𝑦_𝑖𝑛13 = 0,714682314
𝑦_𝑖𝑛14 = 0,5+ (0,807420007 × 0,6)  = 0,984452004

𝑦14 = 𝑓 𝑦_𝑖𝑛14 = 0,727990566

Maka, 𝐸 = 0,5 × { (1 − 0,704486796)2 + (1 − 0,726602955)2 + (0 − 0,714682314)2+ (0 − 0,727990566)2} = 0,915018
Langkah 2. Karena error training masih lebih besar dari 0,45, maka perhitungan dilanjutkan

Langkah 3. 𝑥1 = 0, 𝑥2 = 0,888889, 𝑥3 = 0 ; (Training data pertama)

Langkah 4. 𝑧_𝑖𝑛11= 0,2 + {(0 × 0,4) + (0,888889 × 0,3)+(0 × 0,5) }= 0,466667


𝑧11 = 𝑓 𝑧_𝑖𝑛11 = 0,614594424
Langkah 5. 𝑦_𝑖𝑛11 = 0,5+ (0,614594424 × 0,6) = 0,868756654
𝑦11 = 𝑓 𝑦_𝑖𝑛11 = 0,704486796
Langkah 6. 𝛿1 = (0 − 0,704486796) 𝑓′( 0,868756654) = 0,014964173
∆𝑤11 = 0,01 × 0,014964173 × 0,614594424 = 0,00092

∆𝑤01 = 0,01 × 0,014964173 = 0,004311
Langkah 7. 𝛿_𝑖𝑛1 = 0,014964173 × 0,6 = 0,00898
𝛿1 = 0,00898× 𝑓′( 0,23686812) = 0,002127
∆𝑣11 = 0,01 × −0,002127× 0 = 0
∆𝑣21 = 0,01 × 0,002127× 0 = 0
∆𝑣01 = 0,01 × 0,002127= 0,0002127
Langkah 8. 𝑤01 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,5 + 0,0014964= 0,50149642
𝑤11 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,6 + 0,00092= 0,60091969

𝑣01 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,2 + 0,0002127 = 0,20021267
𝑣11 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,4 + 0 = 0,4
𝑣21 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,3 + 0,000189 = 0,30018904
𝑣31 𝑏𝑎𝑟𝑢 = 0,5+ 0 =0,5
Setelah dikerjakan pada data training pertama, maka dilakukan juga pada data training ke-2,3 dan 4. Bobot baru yang dihasilkan adalah :

Tabel 3.3 Hasil Training Data
	
	w0
	w1
	v0
	v1
	v2
	v3

	data2
	0,043107
	0,00431
	0,0005288
	3,525E-05
	0,0011164
	0,0023796

	data3
	-0,0038346
	-0,0027
	-0,0004896
	-0,0003264
	-0,0005984
	0

	data4
	-0,0146987
	-0,0119
	-0,0013733
	-0,0013733
	-0,0015259
	-0,0004896


Setelah itu, training dilanjutkan pada langkah ke-9 yaitu memeriksa kondisi STOP dan kembali pada langkah ke-2. Setelah proses training selesai, maka bobot akhir akan dihasilkan.
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