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INTISARI 

Penelitian ini memberikan alternatif lain dalam melakukan pengukuran nilai 

massa, nilai tinggi badan, dan menampilkan IMT (Indek Massa Tubuh) subjek 

secara otomatis. Sistem kerjanya yang cukup mudah dimana subjek hanya menaiki 

timbangan, alat pengukur tinggi badan dengan sensor ultrasonik PING)) akan 

bekerja untuk mengukur nilai tinggi badan subjek, timbangan yang dilengkapi 

dengan modul HX711 akan mengukur nilai massa subjek. Kemudian, 

mikrokontroler akan memproses nilai tinggi badan, dan nilai massa subjek untuk 

menghitung IMT subjek.  

Kata Kunci : Mikrokontroler, Subjek, Nilai IMT, Sensor Ultrasonik PING)), 

dan Modul HX711   

 

 

1. PENDAHULUAN 

Memiliki tubuh ideal adalah dambaan 

setiap orang baik mereka yang muda maupun 

tua. Untuk mengetahui nilai ideal tubuh, 

seseorang harus mengetahui titik acuan dari 

nilai ideal itu sendiri yaitu tinggi badan dan 

massa tubuh. Banyak orang yang telah 

melakukan pengukuran tinggi badan dan 

massa tubuh dengan menggunakan 

timbangan tetapi mereka tidak tahu 

pengukuran apakah tubuh mereka ideal atau 

tidak. Sistemnya yang masih konvesional 

(tidak otomatis) menyebabkan kurangnya 

nilai jual pada timbangan di era global seperti 

sekarang ini. Oleh karena itu, perlu adanya 

pembaharuan terhadap timbangan tersebut 

yang mana didalamnya terdapat pengukur 

tinggi tubuh, pengukur massa tubuh, 

penghitung nilai ideal tubuh dan memiliki 

sistem otomatis. Dengan menggabungkan 

semua aspek tersebut maka terciptalah “Alat 

Penghitung Nilai Ideal Tubuh Otomatis 

Berbasis Mikrokontroler” yang disingkat 

dengan “PENITI’s”. 

 

2. TUJUAN 

Adapun tujuan utama dari penetilan ini 

adalah mampu merancang dan membangun 

suatu sistem kendali PENITI’s yang 

mengaplikasikan komponen elektronika dan 

dapat menghitung nilai ideal tubuh secara 

otomatis.   
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3. PERANCANGAN 

3.1 Perancangan Pengendali Atas 

 

 

 

 

 

Gambar 3.1 Blok Diagram Pengendali Atas 

 

Pada pengendali atas, mikrokontroler 

sebagai komponen pengendali yang 

mengendalikan sensor PING)) Paralax, 

sensor HC-SR04, Modul L298N, Kabel 

Receiver, Kabel Transmitter, dan LCD 2x16. 

Mikrokontroler memberikan sinyal input 

kepada sensor PING)) Paralax dan sensor 

HC-SR04 untuk dipancarkan ke objek dan 

terpantul kembali ke sensor PING)) Paralax 

dan sensor HC-SR04, data pantulan tersebut 

akan diteruskan ke mikrokontroler sebagai 

data input untuk diproses dan ditampilkan ke 

LCD 2x16. Modul L298N yang terhubung 

dengan mikrokontroler akan mengendalikan 

motor DC sesuai dengan kondisi program 

yang terdapat pada mikrokontroler. Pada 

bagian komunikasi data, mikrokontroler 

terhubung dengan Kabel Receiver untuk 

menerima data dari pengendali utama dan 

Kabel Transmitter untuk mengirim data ke 

pengendali utama. 

 

3.2 Perancangan Pengendali Utama 

 

 

 

Gambar 3.2 Blok Diagram Pengendali 

Utama 

Pada pengendali utama, 

mikrokontroler sebagai pengendali yang 

terhubung dengan Modul HX711, LCD 

4x20, Kabel Receiver, dan Kabel 

Transmitter. Mikrokontroler memberikan 

data input ke Modul HX711 untuk membaca 

nilai massa yang terhitung pada strain gauge 

dan nilai yang terhitung akan ditampilkan di 

LCD 4x20. Pada bagian komunikasi data, 

mikrokontroler terhubung dengan Kabel 

Receiver untuk menerima data dari 

pengendali atas dan Kabel Transmitter untuk 

mengirim data ke pengendali atas. 

 

3.3 Desain Alat 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 3.3 Desain PENITI’s 

 

Perancangan 3D tampilan PENITI’s 

menggunakan aplikasi SketchUp dilakukan 

agar desain PENITI’s yang dibuat nantinya 

dapat mencapai target sesuai dengan tujuan 

PENITI’s tersebut.  

 

4. HASIL PENELITIAN   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 4.1 Hasil Akhir PENITI’s 
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Adapun kinerja dari PENITI’s tersebut 

adalah sebagai berikut : 

a. Subjek yang akan diukur berdiri di 

depan PENITI’s 

b. Subjek menaiki sebuah timbangan yang 

berisikan strain gauge untuk mengukur 

massa tubuhnya (jika terukur lebih dari 

30 kg maka pengendali atas akan naik 

untuk menghitung tinggi badan subjek) 

c. Pengukuran tinggi subjek dengan 

menggunakan sensor PING)) Paralax 

dan sensor HC-SR04 berfungsi untuk 

mengukur jarak antara pengendali atas 

dengan subjek yang diukur (pengendali 

atas akan berhenti jika batasan 

bawahnya terlampaui) 

d. Setelah terukur tinggi dan massa subjek, 

maka PENITI’s akan otomatis 

menghitung nilai IMT subjek, indikator 

massa subjek, serta nilai massa yang 

harus dikurangi subjek agar dapat 

bertubuh ideal. 

e. Setelah perhitungan semua selesai, 

subjek meninggalkan PENITI’s dan 

pengendali atas PENITI’s akan turun 

secara otomatis. 

 

Tabel 4.1 Hasil Pengujian PENITI’s dengan 

Melakukan Perbandingan PENITI’s dengan 

Alat Pembanding 

 

a. Hasil Pengujian Alat Pembanding 
No. 

Subjek 

Pembanding 

Tinggi (cm) Massa (kg) 

1 158 52 

2 170 83 

3 170 61 

4 169 70 

5 158 68 

 

b. Hasil Pengujian PENITI’s 

No. 

Subjek 

PENITI’s 

Tinggi 

(cm) 

Massa 

(kg) 
IMT Indikator 

1 157 50 20 Normal 

2 170 81 28 Gemuk 

3 170 59 20 Normal 

4 169 68 23 Normal 

5 158 66 26 Gemuk 

Pengujian PENITI’s dilakukan 

dengan menggunakan alat pembanding. 

Untuk pengukuran massa, alat pembanding 

berupa timbangan asli, dan untuk 

pengukuran tinggi, alat pembanding berupa 

meteran. Dilakukan perbandingan pada 

PENITI’s bertujuan untuk mengetahui nilai 

PENITI’s dengan nilai acuan aslinya, apakah 

masih terdapat nilai error pada PENITI’s 

atau tidak.  

 

5. KESIMPULAN DAN SARAN  

5.1 Kesimpulan  

Setelah melakukan perencanaan dan 

pembuatan PENITI’s, kemudian dilakukan 

pengujian dan analisis PENITI’s, maka dapat 

diperoleh beberapa kesimpulan yang diharap 

berguna di masa mendatang dalam rangka 

menyempurnakan PENITI’s. berikut adalah 

beberapa kesimpulan yang diperoleh dari 

pengujian dan analisis :  

a. PENITI’s telah dapat menampilkan nilai 

tinggi subjek, nilai massa subjek, nilai 

IMT subjek, nilai indikator massa 

subjek, dan nilai massa yang harus 

dikurangi subjek. 

b. PENITI’s memiliki rata – rata nilai error 

pada pembacaan massa subjek berkisar 

0.06%  

c. PENITI’s dapat berkomunikasi antar 

rangkaian pengendali menggunakan 

kabel spiral telepon  

 

5.2 Saran  

Sebagai alat ukur, PENITI’s masih 

memerlukan pengembangan pada : 

a. Komunikasi serial antar pengendali agar 

dapat menggunakan modul wireless atau 

tanpa kabel. 

b. Sistem mekanik yang sebaiknya 

menggunakan 2 (dua) buah Motor DC 

dengan 2 (dua) lajur yang berbeda yang 

terdapat pada kanan dan kiri agar dapat 

seimbang.  

c. Dalam pembuatan desain PENITI’s, 

perlu dilakukan observasi di pasaran 

untuk memilih bahan yang lebih cocok 

untuk digunakan pada PENITI’s.  

Penggunaan sensor HC-SR04 yang 

memiliki tingkat kestabilan yang cukup 

rendah, disarankan untuk melakukan 



penggantian dengan sensor jarak 

lainnya yang memiliki tingkat 

kestabilan yang tinggi agar nilai error 

pada PENITI’s dapat dihindari. 
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