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Implementasi Sistem Penggerak Alat Lipat Pakaian Otomatis Menggunakan 

Motor Servo DS3240MG Sebagai Aktuator 

  

ABSTRAK 

 

Proses pelipatan pakaian pada usaha laundry umumnya masih dilakukan secara 

manual sehingga membutuhkan waktu yang relatif lama dan berpotensi 

menghasilkan lipatan yang kurang konsisten. Penelitian ini bertujuan untuk 

merancang dan merealisasikan alat pelipat pakaian otomatis berbasis Arduino Uno 

R4 yang dapat membantu proses pelipatan pakaian serta mendukung pencatatan 

data laundry secara digital. Sistem yang dirancang menggunakan Arduino Uno R4 

sebagai pengendali utama, lima motor servo DS3240MG sebagai aktuator pelipat, 

sensor ultrasonik HC-SR04 untuk mendeteksi keberadaan pakaian, sensor load cell 

untuk mengukur berat pakaian, LCD I2C sebagai media informasi, serta sistem 

berbasis web untuk pendataan jumlah dan berat pakaian. Hasil pengujian sensor 

ultrasonik menunjukkan selisih pengukuran berkisar antara 0,1 cm hingga 1,9 cm 

pada proses kalibrasi. Pengujian deteksi juga menunjukkan bahwa sensor mampu 

mendeteksi keberadaan pakaian pada seluruh percobaan sehingga proses pelipatan 

dapat dilakukan sesuai dengan alur kerja sistem. Hasil pengujian proses pelipatan 

menunjukkan bahwa motor servo mampu menjalankan mekanisme pelipatan sesuai 

dengan program yang telah dirancang dengan tingkat keberhasilan sebesar 90%, 

yaitu 27 keberhasilan dari 30 kali percobaan, sedangkan 3 percobaan menghasilkan 

lipatan yang belum sesuai dengan pola akibat posisi awal pakaian dan karakteristik 

bahan pakaian. Integrasi seluruh komponen menghasilkan sistem pelipat pakaian 

otomatis yang mampu membantu meningkatkan efisiensi proses pelipatan, 

mengurangi beban kerja pada usaha laundry, serta mendukung proses pendataan 

pakaian secara digital. Hasil penelitian menunjukkan bahwa alat yang dirancang 

mampu bekerja sesuai dengan fungsi yang diharapkan dan layak diterapkan sebagai 

solusi untuk meningkatkan efisiensi proses pelipatan pakaian pada usaha laundry. 

 

Kata Kunci : Arduino Uno R4, alat pelipat pakaian otomatis, motor servo     

DS3240MG, sensor ultrasonik HC-SR04, LCD I2C. 
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Implementation of the Drive System for an Automatic Clothes Folding Machine 

Using DS3240MG Servo Motors as Actuators 

 

ABSTRACT 

 

The clothes folding process in laundry businesses is generally performed manually, 

requiring considerable time and often producing inconsistent folding results. This 

study aims to design and implement an automatic clothes folding machine based on 

the Arduino Uno R4 to assist the clothes folding process while supporting digital 

laundry data management. The proposed system employs the Arduino Uno R4 as 

the main controller, five DS3240MG servo motors as the folding actuators, an HC-

SR04 ultrasonic sensor to detect the presence of clothes, a load cell sensor to 

measure the weight of the clothes, an I2C LCD to display system information, and 

a web-based platform for recording the quantity and weight of the clothes. The 

calibration results of the ultrasonic sensor showed a measurement deviation 

ranging from 0.1 cm to 1.9 cm. The detection test also demonstrated that the sensor 

successfully detected the presence of clothes in all test trials, allowing the folding 

process to operate according to the programmed sequence. The folding 

performance test showed that the servo motors executed the folding mechanism as 

designed with a 90% success rate, achieving 27 successful folds out of 30 trials, 

while 3 trials produced folds that did not match the intended pattern due to the 

initial position of the clothes and differences in fabric characteristics. The 

integration of all system components resulted in an automatic clothes folding 

machine capable of improving the efficiency of the folding process, reducing the 

workload in laundry businesses, and supporting digital laundry data management. 

The experimental results indicate that the proposed system performs according to 

the intended design and is feasible for improving the efficiency of clothes folding 

operations in laundry services. 

 

Keywords : Arduino Uno R4, automatic clothes folding machine, 

DS3240MG servo motor, HC-SR04 ultrasonic sensor, LCD 

I2C. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 
 

1.1 Latar Belakang 

Saat ini setiap manusia memiliki kesibukan masing masing dalam 

kehidupan sehari - harinya. Umumnya dalam sebuah rumah tangga kegiatan seperti 

melipat pakaian dilakukan oleh ibu rumah tangga. (Yogi setiawab, 2021.). selain 

itu kegiatan melipat pakaian juga dulakukan oleh pelaku usaha loundry yang 

merupakan salah satu usaha mikro sedang menjamur saat ini.(PGRI Kediri et al., 

n.d.).  Rutinitas pekerjaan umum terkadang menjadikan sesuatu hal yang 

merepotkan dan melelahkan dalam mengerjakan rutinitas sehari-hari seperti 

melipat pakaian (Muhamad Ariandi & Muhammad Iqbal Triyadi, 2025).  

Proses melipat pakaian masih banyak dilakukan secara manual dan 

membutuhkan waktu, tenaga, serta ketelitian. Kondisi tersebut sering dijumpai pada 

usaha laundry dan konveksi skala kecil yang harus. Aktivitas yang dilakukan secara 

berulang berpotensi menimbulkan kelelahan kerja dan menurunkan efisiensi waktu 

operasional. menangani pakaian dalam jumlah besar setiap harinya (Yerliansyah & 

Fahrizal, 2024.) Berdasarkan hal tersebut, maka dibutuhkan suatu inovasi dalam hal 

melipat pakaian yang dapat membantu pekerjaan industri laundry dalam hal melipat 

pakaian(Khairul & Rahmatullah,.. , 2025). Menurut (Yerliansyah & Fahrizal, n.d.) 

Pelipatan satu pakaian secara manual memerlukan waktu 16,41 detik, sedangkan 

10 pakaian  membutuhkan waktu 3 menit 08 detik. Pelipatan menggunakan alat 

memerlukan waktu 9,56 detik per pakaian, sedangkan 10 pakaian membutuhkan 

waktu 2 menit 28,82 detik. Hasil penelitian menunjukkan bahwa pelipatan pakaian 

secara manual membutuhkan waktu lebih lama dibandingkan dengan penggunaan 

alat. 

Kebutuhan akan efisiensi waktu dan menurunkan beban kerja manual 

mendorong penerapan sistem otomatis pada proses pelipatan pakaian. Secara 

umum, sebuah sistem otomatis bertujuan untuk mengubah kegiatan yang biasa 

dilakukan secara manual dapat menjadi otomatis terutama untuk mempercepat 

proses pembuatan barang yang lebih berkualitas (Anugrah et al., 2021)  
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Perancangan pada alat pelipat pakaian otomatis dilakukan dengan memanfaatkan 

Arduino R4 sebagai pengendali utama sistem mekanik. Arduino R4 berfungsi 

mengolah masukan yang berasal dari sensor dan tombol, serta mengendalikan 

motor servo sebagai aktuator dalam proses pelipatan pakaian. Layar LCD 

digunakan sebagai antarmuka pengguna untuk menampilkan status sistem dan 

informasi proses pelipatan, informasi pada pelipatan digunakan untuk pengguna 

yang kurang mengerti teknologi seperti orang tua dan anak anak sehingga kondisi 

alat dapat diketahui secara langsung. Sensor ultrasonik berfungsi mendeteksi 

keberadaan pakaian dan menghitung jumlah pakaian. Load cell digunakan untuk 

mengukur berat pakaian sebagai bentuk validasi tambahan. Setelah itu data berupa 

jumlah dan berat pakaian dikirimkan ke situs web melalui koneksi Bluetooth yang 

tersedia pada Arduino R4, sehingga pemantauan dapat dilakukan secara waktu 

nyata. Penggunaan situs web diperuntukkan bagi pihak laundry untuk menampilkan 

data berat dan jumlah pakaian pelanggan, sehingga pihak laundry hanya perlu 

mengunduh hasil perhitungan total harga berdasarkan jumlah pakaian dan berat 

pakaian. 

Penerapan sistem pelipat pakaian otomatis menghasilkan pengurangan 

waktu pelipatan dibandingkan dengan metode manual. Proses pelipatan menjadi 

lebih konsisten karena gerakan dilakukan secara terprogram dan berulang dengan 

pola yang sama. Beban kerja manual dapat dikurangi sehingga aktivitas pelipatan 

tidak lagi bergantung pada kecepatan dan ketelitian tenaga kerja. Pemantauan 

jumlah dan berat pakaian dapat dilakukan secara terukur, sehingga proses 

operasional menjadi lebih terkendali dan efisien 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang ada, maka didapat beberapa permasalahan: 

1. Bagaimana merancang dan merealisasikan alat pelipat pakaian otomatis 

berbasis Arduino Uno R4 menggunakan motor servo DS3240MG sebagai 

aktuator? 

2. Bagaimana hasil pengujian proses pelipatan pakaian pada alat otomatis 

yang telah direalisasikan? 

3. Bagaimana kinerja sensor ultrasonik dalam pendeteksian keberadaan  

posisi serta menghitung jumlah pakaian selama proses pelipatan? 
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1.3 Tujuan 

Adapun tujuan yang dicapai dari tugas akhir ini yaitu: 

1. Merancang dan merealisasikan alat pelipat pakaian otomatis berbasis 

Arduino Uno R4 menggunakan motor servo DS3240MG sebagai aktuator. 

2. Menguji hasil realisasi alat dalam menghasilkan lipatan pakaian. 

3. Mengetahui kinerja sensor ultrasonik dalam mendeteksi keberadaan dan 

penjumlahan selama proses pelipatan. 

1.4 Batasan Masalah 

Adapun batasan masalah pada proyek kali ini sebagai berikut: 

1. Perancangan alat pelipat pakaian hanya ditujukan untuk pakaian berukuran 

dewasa. Pakaian berukuran kecil tidak dapat dilipat secara optimal karena 

mengikuti pola lipatan pakaian dewasa. 

2. Alat hanya dapat melipat pakaian dengan berat berkisar antara 200–500 

gram. Pakaian dengan berat di bawah 200 gram atau di atas 500 gram 

belum dapat diproses secara optimal sehingga hasil lipatan menjadi kurang 

rapi. 

3. Kapasitas penimbangan pada alat pelipat pakaian dibatasi hingga 5 kg. 

Beban yang melebihi kapasitas tersebut menyebabkan sistem berhenti 

beroperasi. 

4. Sensor load cell hanya digunakan untuk menimbang berat pakaian dan 

mengirimkan data ke web sebagai dasar perhitungan biaya. Sensor tersebut 

tidak digunakan untuk mengatur kecepatan servo. 

1.5 Luaran  

Adapun luaran dalam laporan Tugas Akhir ini adalah: 

1. Rancang bangun alat pelipat pakaian 

2. Laporan tugas akhir 
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BAB V 

PENUTUP 

 
 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian yang telah 

dilakukan, alat pelipat pakaian otomatis berbasis Arduino Uno R4 dapat 

bekerja sesuai dengan tujuan penelitian. Integrasi antara sensor ultrasonik, 

load cell, motor servo, LCD, dan website monitoring mampu membentuk 

sistem yang dapat melakukan proses pelipatan pakaian secara otomatis serta 

mendukung pencatatan data hasil proses pelipatan. Adapun kesimpulan 

yang diperoleh dari penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1 Alat pelipat pakaian otomatis berbasis Arduino Uno R4 menggunakan 

motor servo DS3240MG berhasil dirancang dan direalisasikan sesuai 

dengan perancangan sistem. Integrasi Arduino Uno R4, motor servo, 

sensor ultrasonik, sensor load cell, LCD, dan sistem berbasis web mampu 

mendukung proses pelipatan pakaian secara otomatis.  

2 Hasil pengujian proses pelipatan menunjukkan bahwa alat mampu 

menghasilkan lipatan pakaian dengan tingkat keberhasilan sebesar 90%, 

yaitu 27 keberhasilan dari 30 kali percobaan. Tiga percobaan 

menghasilkan lipatan yang tidak sesuai dengan pola akibat posisi pakaian 

dan karakteristik bahan pakaian.  

3 Hasil pengujian sensor ultrasonik HC-SR04 menunjukkan bahwa sensor 

memiliki selisih pengukuran sebesar 0,1 cm hingga 1,9 cm pada proses 

kalibrasi. Pengujian deteksi juga menunjukkan bahwa sensor berhasil 

mendeteksi keberadaan pakaian pada seluruh percobaan sehingga proses 

pelipatan hanya dapat dimulai setelah pakaian terdeteksi. Sensor juga 

mampu menghitung jumlah pakaian yang diproses sesuai dengan 

kebutuhan sistem.  
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5.2 Saran 

Berdasarkan hasil perancangan, realisasi, dan pengujian yang telah 

dilakukan, masih terdapat beberapa aspek yang dapat dikembangkan untuk 

meningkatkan kinerja alat pelipat pakaian otomatis. Adapun saran yang 

dapat diberikan untuk penelitian selanjutnya adalah sebagai berikut: 

1 Konstruksi mekanik alat dapat disempurnakan agar proses pelipatan 

menjadi lebih stabil dan menghasilkan lipatan yang lebih konsisten pada 

berbagai ukuran pakaian.  

2 Kalibrasi sensor ultrasonik dan load cell perlu dilakukan secara berkala 

untuk menjaga akurasi deteksi pakaian dan pengukuran berat selama alat 

digunakan.  

3 Sumber daya listrik dapat ditingkatkan dengan menggunakan sistem catu 

daya yang lebih stabil agar kinerja motor servo tetap optimal saat seluruh 

aktuator bekerja secara bersamaan. 

4 Pengujian dapat dilakukan dengan jumlah sampel pakaian yang lebih 

banyak dan variasi ukuran yang lebih beragam untuk mengetahui 

performa alat pada kondisi penggunaan yang lebih luas.  

5 Perawatan rutin pada komponen mekanik dan elektronik perlu dilakukan 

untuk menjaga keandalan sistem serta memperpanjang umur pakai alat.
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L- 3 Dokumetasi Pengujian 

 

 
Pengujian Seluruh Sistem 

 

 
Pengujian Sensor Loadcell 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



68 

Politeknik Negeri Jakarta 

L- 4 Poster dan SOP Alat 
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L- 5 Program 

 

#include <Servo.h> 
#include <Wire.h> 
#include <LiquidCrystal_I2C.h> 
#include "HX711.h" 
#include <WiFiS3.h> 
 
char ssid[] = "hotspot";    
char pass[] = "99999999";   
char server[] = "laundryta.my.id";  
 
unsigned long lastLoadcellRead = 0; 
unsigned long lastUltrasonicRead = 0; 
 
String lastStatus = ""; 
int status = WL_IDLE_STATUS; 
WiFiClient client;  
int id_pelanggan_angka = 1;  
 
// Variabel penanda status sistem (True = Online, False = Offline) 
bool isOnline = false;  
 
//==================== PROTEKSI LOAD CELL ==================== 
const float BATAS_BERAT = 5000.0;   // 5000 gram = 5 kg 
bool overload = false; // TAMBAHAN 
//============================================================ 
 
LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 20, 4); 
Servo servo1, servo2, servo3, servo4, servo5; 
 
#define SERVO1_PIN 9 
#define SERVO2_PIN 10 
#define SERVO3_PIN 11 
#define SERVO4_PIN 12 
#define SERVO5_PIN 13 
#define BTN_START 3 
#define BTN_RESET 2 
#define TRIG_PIN 8 
#define ECHO_PIN 7 
#define DT 5 
#define SCK 4 
 
HX711 scale; 
long duration; 
float distance; 
float berat; 
float lastDistance = -1; 
float lastBerat = -1; 
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int lastJumlah = -1; 
int jumlahPakaian = 0; 
bool lastButtonStart = HIGH; 
bool lastButtonReset = HIGH; 
 
int sudutAwalServo1  = 168;  int sudutAkhirServo1 = 53; 
int sudutAwalServo2  = 15;   int sudutAkhirServo2 = 120; 
int sudutAwalServo3  = 5;    int sudutAkhirServo3 = 165; 
int sudutAwalServo4  = 0;    int sudutAkhirServo4 = 45; 
int sudutAwalServo5  = 50;   int sudutAkhirServo5 = 5; 
 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); 
  lcd.init(); 
  lcd.backlight(); 
  lcd.clear(); 
 
  servo1.attach(SERVO1_PIN); 
  servo2.attach(SERVO2_PIN); 
  servo3.attach(SERVO3_PIN); 
  servo4.attach(SERVO4_PIN); 
  servo5.attach(SERVO5_PIN); 
 
  pinMode(BTN_START, INPUT_PULLUP); 
  pinMode(BTN_RESET, INPUT_PULLUP); 
  pinMode(TRIG_PIN, OUTPUT); 
  pinMode(ECHO_PIN, INPUT); 
 
  scale.begin(DT, SCK); 
  scale.set_scale(99); 
  scale.tare();   
 
  if (scale.is_ready()) { 
    Serial.println("HX711 TERHUBUNG"); 
  } else { 
    Serial.println("HX711 TIDAK TERHUBUNG"); 
  } 
 
  servo1.write(sudutAwalServo1); 
  servo2.write(sudutAwalServo2); 
  servo3.write(sudutAwalServo3); 
  servo4.write(sudutAwalServo4); 
  servo5.write(sudutAwalServo5); 
 
  lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("MESIN PELIPAT"); 
  lcd.setCursor(0, 1); lcd.print("BAJU OTOMATIS"); 
  lcd.setCursor(0, 2); lcd.print("SISTEM SIAP"); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("MENGECEK KONEKSI... "); 
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  Serial.println("Mengecek koneksi Wi-Fi (Maks 3 detik)..."); 
   
  // Mencoba mendeteksi Wi-Fi di awal saja 
  WiFi.begin(ssid, pass); 
 
  unsigned long startMili = millis(); 
  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 
    if (millis() - startMili > 3000) {  
      break;  
    } 
    delay(100); 
  } 
 
  if (WiFi.status() == WL_CONNECTED) { 
    isOnline = true; // Set status sistem ONLINE 
    Serial.println("WiFi Sukses Terhubung!"); 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("WIFI READY!         "); 
  } else { 
    isOnline = false; // Set status sistem OFFLINE 
    WiFi.disconnect(); // Matikan paksa modul pencarian Wi-Fi agar tidak mengganggu 
sistem 
    Serial.println("WiFi Gagal! Mengunci ke Mode Offline."); 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("MODE OFFLINE (READY)"); 
  } 
   
  client.setTimeout(2000); 
  delay(1500); 
  lcd.clear(); 
} 
 
void loop() { 
  // DI SINI SUDAH TIDAK ADA LAGI PERINTAH CEK WIFI / RECONNECT SAMA SEKALI! 
 
  if (millis() - lastUltrasonicRead > 1000) {  
    distance = bacaJarak(); 
    lastUltrasonicRead = millis(); 
  } 
   
  if (millis() - lastLoadcellRead > 5000) { 
    if (scale.is_ready()) { 
      berat = scale.get_units(5); 
    } 
    lastLoadcellRead = millis(); 
  } 
 
  if (berat < 0) berat = 0; 
 
//==================== CEK OVERLOAD ==================== TAMBHAN 
if (berat >= BATAS_BERAT) { 
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  overload = true; 
} else { 
  overload = false; 
} 
//====================================================== TAMBAHAN 
 if (abs(distance - lastDistance) > 0.5) { 
  lastDistance = distance; 
} 
 
  if (abs(berat - lastBerat) > 1) { 
    lcd.setCursor(0, 1); lcd.print("                    "); 
    lcd.setCursor(0, 1); lcd.print("BERAT:"); lcd.print(berat, 1); lcd.print(" G"); 
    lastBerat = berat; 
  } 
 
  if (jumlahPakaian != lastJumlah) { 
    lcd.setCursor(0, 2); lcd.print("JUMLAH:"); lcd.print(jumlahPakaian); lcd.print("    "); 
    lastJumlah = jumlahPakaian; 
  } 
 
String statusLCD; 
 
if (overload) { 
    statusLCD = "BEBAN > 5 KG"; 
} 
else if (distance > 0 && distance < 30) { 
    statusLCD = "TEKAN TOMBOL START"; 
} 
else { 
    statusLCD = "LETAKKAN BAJU"; 
} // TAMBAHAN 
 
  if (statusLCD != lastStatus) { 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print(statusLCD); 
    lastStatus = statusLCD; 
  } 
 
bool currentStart = digitalRead(BTN_START); 
 
if (lastButtonStart == HIGH && currentStart == LOW) { 
 
    delay(20); 
 
    if (overload) { 
 
        lcd.setCursor(0,3); 
        lcd.print("BEBAN >5KG!      "); 
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        Serial.println("=================================="); 
        Serial.println("PERINGATAN!"); 
        Serial.println("Berat melebihi 5 Kg"); 
        Serial.println("Servo dikunci"); 
        Serial.println("=================================="); 
 
        delay(1000); 
    } 
    else if (distance > 0 && distance < 15) { 
 
        jumlahPakaian++; 
 
        lcd.setCursor(0,3); 
        lcd.print("COUNTER +1       "); 
 
        delay(300); 
 
        prosesPelipatan(); 
    } 
    else { 
 
        lcd.setCursor(0,3); 
        lcd.print("BTN TERKUNCI     "); 
 
        Serial.println("Tidak ada pakaian"); 
 
        delay(500); 
    } 
} // TAMBAHAN 
 
  lastButtonStart = currentStart; 
 
  bool currentReset = digitalRead(BTN_RESET); 
  if (lastButtonReset == HIGH && currentReset == LOW) { 
    delay(20); 
    Serial.println("===================="); 
    Serial.println("PROSES SELESAI"); 
    Serial.print("Total Baju: "); Serial.println(jumlahPakaian); 
    Serial.print("Total Berat: "); Serial.print(berat); Serial.println(" gram"); 
    Serial.println("===================="); 
 
    if (jumlahPakaian > 0) { 
      float berat_kg = berat / 1000.0; 
      int kalkulasi_harga = (int)(berat_kg * 8000); 
      Serial.print("Berat (kg): "); Serial.println(berat_kg); 
      Serial.print("Harga: Rp "); Serial.println(kalkulasi_harga); 
       
      // Kirim data hanya dijalankan jika variabel isOnline bernilai TRUE 
      if (isOnline == true) { 
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        kirimDataKeWeb(String(id_pelanggan_angka), jumlahPakaian, "Selesai", berat_kg, 
kalkulasi_harga); 
        id_pelanggan_angka++; 
      } else { 
        Serial.println("[INFO] Mode Offline Aktif. Data tidak dikirim ke website."); 
      } 
    } else { 
      Serial.println("[WARNING] jumlahPakaian = 0, proses diabaikan!"); 
      lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("TEKAN START DULU!   "); 
      delay(2000); 
    } 
    jumlahPakaian = 0; 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("DATA DIRESET     "); 
    delay(1000); 
  } 
  lastButtonReset = currentReset; 
  delay(50); 
} 
 
float bacaJarak() { 
  digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(TRIG_PIN, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(TRIG_PIN, LOW); 
  duration = pulseIn(ECHO_PIN, HIGH, 15000); 
  if (duration == 0) return 999; 
  return (duration * 0.0343) / 2; 
} 
 
void prosesPelipatan() { 
 
  if (overload) { 
 
    servo1.write(sudutAwalServo1); 
    servo2.write(sudutAwalServo2); 
    servo3.write(sudutAwalServo3); 
    servo4.write(sudutAwalServo4); 
    servo5.write(sudutAwalServo5); 
 
    Serial.println("Pelipatan dibatalkan."); 
    Serial.println("Berat melebihi batas 5 Kg."); 
 
    return; 
  } 
 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("SERVO 1 AKTIF    "); 
  servo1.write(sudutAkhirServo1); delay(2000); 
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  servo1.write(sudutAwalServo1); delay(800); 
 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("SERVO 2 AKTIF    "); 
  servo2.write(sudutAkhirServo2); delay(2000); 
  servo2.write(sudutAwalServo2); delay(800); 
 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("SERVO 3 AKTIF    "); 
  servo3.write(sudutAkhirServo3); delay(2000); 
  servo3.write(sudutAwalServo3); delay(800); 
 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("SERVO 4&5 AKTIF  "); 
  servo4.write(sudutAkhirServo4); 
  servo5.write(sudutAkhirServo5); 
  delay(2000); 
  servo4.write(sudutAwalServo4); 
  servo5.write(sudutAwalServo5); 
  delay(800); 
 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("                    "); 
  lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("PROSES SELESAI   "); 
  Serial.println("Pelipatan selesai"); 
  delay(500); 
} 
 
void kirimDataKeWeb(String pelanggan, int baju, String stat, float berat_kg, int 
total_harga) { 
  Serial.println("[HTTP] Mencoba konek ke server..."); 
  if (client.connect(server, 80)) { 
    Serial.println("[HTTP] Koneksi Sukses!"); 
    String url = "/kirimdata.php?no_pelanggan=" + pelanggan + 
                 "&jumlah_baju=" + String(baju) + 
                 "&status=" + stat + 
                 "&berat_total=" + String(berat_kg, 2) + 
                 "&harga=" + String(total_harga); 
 
    Serial.print("[HTTP] URL: "); Serial.println(url); 
    client.print(String("GET ") + url + " HTTP/1.1\r\n" + 
                 "Host: " + String(server) + "\r\n" + 
                 "Connection: close\r\n" + 
                 "User-Agent: Arduino/1.0\r\n\r\n"); 
                  
    unsigned long waktu = millis(); 
    String responServer = ""; 
    bool adaRespon = false; 
 
    while (millis() - waktu < 3000) {  
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      if (client.available()) { 
        adaRespon = true; 
        String line = client.readStringUntil('\n'); 
        responServer += line; 
        Serial.println(line); 
      } 
      if (!client.connected() && adaRespon) break; 
    } 
    client.stop(); 
 
    if (responServer.indexOf("BERHASIL_BARU") >= 0) { 
      Serial.println("[SUKSES] Data berhasil masuk ke database!"); 
      lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("DATA TERKIRIM!      "); 
    } else { 
      Serial.println("[WARNING] Respon tidak sesuai, cek Serial Monitor."); 
      lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("CEK SERIAL MONITOR  "); 
    } 
  } else { 
    Serial.println("[ERROR] Gagal konek ke server!"); 
    lcd.setCursor(0, 3); lcd.print("SERVER GAGAL!       "); 
  } 
  delay(1000); 
} 
 

 


