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ABSTRAK 

 Dalam bidang teknologi industri, khususnya dalam pengaturan level air ke 

dalam tangki penampungan, seringkali mengalami penumpahan karena tidak ada 

yang mengawasi. Masalah tersebut dapat diatasi dengan merancang suatu sistem 

pengendalian level air dengan memanfaatkan mikrokontroler ATmega 8535 sebagai 

kontroler, dan logika Fuzzy sebagai metode. 

Dalam tugas akhir ini telah dibuat Kontrol Level Air Dengan Fuzzy Logic 

Berbasis Mikrokontroler ATmega 8535. Sistem pengaturan level air terdiri dari 

Driver Motor DC yang berfungsi sebagai buka tutup pada valve dan sensor PING 

sebagai sensor yang akan mendeteksi ketinggian level air.  

Dari hasil percobaan yang dianalisis dapat disimpulkan, pada referensi 5 cm 

level air akan mencapai setpoint dalam waktu 11 detik. Pada referensi 10 cm level air 

akan mencapai setpoint dalam waktu 13 detik. Pada referensi 15 cm level air akan 

mencapai setpoint dalam waktu 14 detik, dan  pada referensi 20 cm level air akan 

mencapai setpoint dalam waktu 15 detik.   

 

 

Kata Kunci : Logika Fuzzy, Mikrokontroler ATmega 8535, Sensor PING, Driver 

Motor DC. 
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ABSTRACT 

 

 In the field of industrial technology, particularly in the regulation of water 

levels in the storage tanks, often experience shedding because no one is watching. 

These problems can be overcome by designing a water level control system using 

microcontroller ATmega 8535 as controller, and a fuzzy logic as a method. 

In this final project made Water Level Control With Fuzzy Logic Based On 

Microcontroller ATmega 8535. Water level regulation system consists of a Motor DC 

Driver serve as a cap on the valve open and PING sensor as a sensor that will detect 

the height of the water level. 

From the experimental results are analyzed it can be concluded, in reference 5 

cm water level will reach setpoint within 11 seconds. In reference to 10 cm water 

level will reach setpoint within 13 seconds. In reference to 15 cm water level will 

reach setpoint within 14 seconds, and at 20 cm reference water level will reach 

setpoint within 15 seconds.. 

 

Keywords  :  Fuzzy Logic, Microcontroller Atmega 8535, Sensor PING, Motor       

DC Driver. 
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