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ABSTRAK

Mikrokontroler adalah ilmu terapan yang pengaplikasiannya dapat di temui
pada kehidupan sehari-hari seperti jam digital, televisi dan radio. Usaha ternak
unggas merupakan usaha yang menjanjikan hasilnya. Dalam peternakan salah satu
yang terpenting adalah dalam memberi pakan dengan teratur untuk hewan. Hewan
unggas yang biasanya di jadikan ternak adalah ayam dan bebek. Pada umumnya,
sistem pemberian pakan masih sangat bergantung pada sumber daya manusia yang
masih dilakukan secara manual. Mikrokontroller dapat membantu peternak untuk
meringankan pekerjaan dalam pemberian pakan pada unggas secara teratur dengan
jam yang sudah ditentukan. Dibuatnya rancangan ini dapat menjadi upaya dalam
mempermudah peternak dalam pemberian pakan terjadwal secara teratur dan sesuai
dengan takaran. Metodologi penelitian yang digunakan dalam penelitian ini terdiri
dari beberapa tahap yaitu identifikasi masalah pengumpulan data, analisis dan
perancangan, implementasi dan pengujian. Alat dapat dikatakan berhasil apabila
bekerja sesuai dengan fungsi dan kegunaanya. Pada hasil persentase pengujian
jadwal pakan maka dari tiga pengujian aturan pakan yang telah dilakukan
persentase keberhasilan yang didapatkan adalah 100% dan Berdasarkan tiga
pengujian secara langsung yang telah dilakukan maka rata-rata persentase
keberhasilan yang didapatkan adalah 100%.

Kata Kunci: Ternak Unggas, Pakan, Mikrokontroler



ABSTRACT

Microcontrollers are applied science whose applications can be found in everyday
life such as digital clocks, televisions and radios. Poultry farming is a promising
business. In animal husbandry, one of the most important things is to feed the
animals regularly. Poultry animals that are usually made into livestock are
chickens and ducks. In general, the feeding system is still very dependent on human
resources which are still done manually. Microcontrollers can help farmers to ease
the work in feeding poultry regularly with predetermined hours. The creation of
this design can be an effort to facilitate farmers in regularly scheduled feeding and
in accordance with the dose. The research methodology used in this research
consists of several stages, namely problem identification, data collection, analysis
and design, implementation and testing. The tool can be said to be successful if it
works in accordance with its functions and uses. In the results of the percentage of
feed schedule testing, of the three tests of feed rules that have been carried out, the
percentage of success obtained is 100% and based on three direct tests that have
been carried out, the average percentage of success obtained is 100%.

Keyword: Poultry Feed, Feed, Microcontroller
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Mikrokontroler adalah ilmu terapan yang pengaplikasiannya dapat di temui
pada kehidupan sehari-hari seperti jam digital, televisi dan radio [1]. Salah satu
penelitian mikrokontroler yang berhasil dibuat yakni dengan judul Pemanfaatan
Internet of Thing (1oT) dalam Pengendalian Lampu dan Kipas Berbasis Android.
Maka dalam penerapan mikrokontroler untuk menyelesaikan masalah masyarakat
dalam kehidupan sehari-hari seperti pengendalian alat-alat elektronik. yang
sebelumnya manual menggunakan saklar dapat teratasi dengan dibuatnya
penerapan alat mikrokontroler dengan pemanfaatan 10T yang pengendaliannya

langsung menggunakan android [2].

Usaha ternak unggas merupakan usaha yang menjanjikan hasilnya. Dalam
peternakan salah satu yang terpenting adalah dalam memberi pakan dengan teratur
untuk hewan. Pakan harus mengandung semua zat gizi yang dibutuhkan oleh tubuh
hewan, namun tetap menjaga keseimbangannya. Zat gizi yang dibutuhkan ternak
antara lain karbohidrat, lemak, protein, vitamin, air serta unsur anorganik dan
mineral [3]. Bentuk pakan juga akan berpengaruh pada konsumsi dari unggas,
pakan yang berbentuk pelet lebih mudah dimakan, lebih seragam, nutrien lebih

tersedia, lebih bersih dan sedikit terbuang dibandingkan yang berbentuk bubuk[4].

Hewan unggas yang biasanya di jadikan ternak adalah ayam dan bebek.
Pada umumnya, sistem pemberian pakan masih sangat bergantung pada sumber
daya manusia yang masih dilakukan secara manual. Pemberian pakan secara
manual tersebut memiliki beberapa kekurangan, yaitu sering terjadinya kelalaian
pada penjadwalan dan juga tidak adanya pengontrolan takaran pada setiap
pemberian pakan [5]. Kelalaian pada pemberian pakan yang tidak sesuai jadwal dan
takaran yang tidak tepat dapat mempengaruhi pertumbuhan pada hewan ternak [4].

Hal tersebut bisa membuat peternak rugi pada saat ternak akan dijual.



Dari permasalahan yang sudah di jelaskan diatas maka diperlukan alat yang
dapat menjadi solusi dalam pemberian pakan pada unggas sesuai jadwal dan
takaran. Mikrokontroller dapat membantu peternak untuk meringankan pekerjaan
dalam pemberian pakan pada unggas secara teratur dengan jam yang sudah
ditentukan. Oleh karena itu, peternak tidak harus setiap jam untuk turun langsung

ataupun lalai dalam memberikan makan pada unggas.

Sistem kerja yang digunakan dalam perancangan alat pengaturan pakan
ternak unggas ini diperlukan cara manual untuk mengisi pakan unggas yang berupa
pelet di dalam tempat pakan yang telah disediakan, alat ini menggunakan RTC
(Real Time Clock) yang berguna untuk menyimpan waktu yang telah ditentukan
saat akan memberi pakan pada unggas. Jika waktu sesuai dengan yang telah
ditentukan, maka Servo yang berada pada bagian bawah tempat pakan bergerak
untuk membuka dan menutup tempat penyimpanan pakan unggas. Ditambah
dengan adanya sensor jarak yang berfungsi untuk mengukur tingkat pakan sehingga
jika tingkat pakan ungags tersisa sedikit maka buzzer akan menyala untuk
memberikan notifikasi. Adapun keseluruhan alat dapat mengirim dan menerima
notifikasi pada telegram ketika mengatur pemilihan pakan ataupun info sisa pakan

serta memberikan notifikasi pada saat pakan tersisa sedikit.

Kegiatan peternak unggas ini memakan energi, dan terkadang peternak
tidak sempat secara langsung memelihara unggas di dalam kandang dan akan
berdampak negatif pada hasil ternak yang didapat [6]. Dibuatnya rancangan ini
dapat menjadi upaya dalam mempermudah peternak dalam pemberian pakan
terjadwal secara teratur dan sesuai dengan takaran tanpa harus setiap jam untuk
turun kekandang Pada sistem kontrol untuk rancangan yang dibangun
menggunakan aplikasi telegram dalam pengaturan jadwal dan penerimaan
notifikasi serta tambahan buzzer untuk mempermudah mengetahui keadaan pakan

peternak tidak sedang menggunakan smartphone.

Maka penelitian ini menggunakan NodeMCU ESP8266 sebagai pengendali
utama untuk membuat pengaturan pakan otomatis dengan modul DS3231 sebagai

modul waktu untuk mengatur waktu pakan. Adapun sensor ultrasonik sebagai



sensor jarak untuk mengukur tingkat pakan dan servo SG90 yang berfungsi sebagai
motor untuk membuka atau menutup tempat pakan serta Buzzer yang digunakan
sebagai modul suara untuk notifikasi pada tempat pakan. Dengan menggunakan
penerapan 10T sebagai notifikasi dengan telegram dan dapat mengatur pewaktuan
waktu secara dinamis serta menerima notifikasi pada saat pakan habis. Rancangan
alat ini diharapkan dapat membantu mempermudah peternak dalam pemberian
pakan serta memonitoring keadaan pakan. Penerapan alat pakan ternak unggas
berbasis 10T ini pemberian pakan lebih terkontrol karena pemberian pakannya
terjadwal dan dapat menghindari kerugian pada peternak.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang sudah dijelaskan sebelumnya, maka

rumusan masalah yang akan diteliti yaitu:

1.  Bagaimana membangun alat yang dapat memberikan pakan sesuai jadwal

dan takaran?

2.  Bagaimana memberikan pakan pada unggas sesuai jadwal yang ditentukan

oleh peternak?

3. Bagaimana menerapkan NodeMCU sebagai pengendali alat dalam

pemberi pakan otomatis pada unggas?

1.3 Batasan Masalah

Untuk batasan masalah agar penelitian lebih mudah serta menghindari
penyimpangan maupun pelebaran pada masalah yang akan dihadapi pokok masalah
agar penelitian ini lebih terarah dan mempermudah dalam pembahasan. Beberapa

batasan masalah dalam penelitian ini adalah sebagai berikut:

1. Penelitian meliputi unggas sebagai objek yaitu ayam dan bebek.

2. Penelitian menggunakan real time clock DS3231 sebagai modul
penjadwalan untuk menetapkan waktu yang ditentukan.

3. Penelitian menggunakan modul servo sg90 sebagai motor yang digunakan

untuk buka dan tutup tempat pakan.



10.

1.4

1.5

Software yang digunakan untuk memprogram mikrokontroller adalah
Arduino ide.

Penelitian menggunakan telegram sebagai media untuk mengatur dan
menerima notifikasi keadaan pakan.

Penelitian menggunakan NodeMCU ESP8266 Amica sebagai pengendali.
Informasi keadaan pakan otomatis berbasis IOT dengan sensor ultrasonic
HC-SRO04.

Berat pakan yang terapkan maksimal 1 kilogram.

Jadwal pemberian pakan secara dinamais dapat diatur diantaranya 1x sehari,
2x sehari, 4x sehari.

Jenis pakan yang digunakan berupa pelet BR-11.
Tujuan Penelitian
Merancang pengaturan pakan otomatis yang dapat terjadwal setiap harinya.

Merancang alat pengaturan pakan yang mampu memberi pakan sesuai

takaran.

Membuat alat yang mampu memberi pakan sesuai jadwal dan takaran pakan

unggas.

Manfaat Penelitian

Penulis berharap dengan dilakukannya penelitian ini dapat bermanfaat bagi:

a)

b)

Penulis

Menambah pengetahuan dan wawasan penulis dalam membuat
pengaturan pakan otomatis dan pemanfaatan 10T dalam dunia nyata yang

dapat berkembang terlebih untuk para peternak unggas.

Pihak Peternak

Pemberian pakan secara otomatis menggunakan alat sesuai jadwal
dan sesuai takaran dapat mempermudah peternak. Pengaturan pakan
otomatis dalam pemberian pakan secara teratur dan dapat mengetahui kapan
pakan habis. Karena pada pemanfaatan 1oT dengan sensor ultrasonik yang

mengirim notifikasi pada saat pakan habis. Pewaktuan yang sebelumnya



sudah diatur dinamis dalam pemberian pakan untuk mempermudah peternak

dalam menyesuaikan kebutuhan setiap harinya pada unggas.
1.6  Metodologi Penelitian

Jenis Penelitian yang digunakan dalam melakukan penelitian ini adalah
jenis penelitian terapan. Penelitian terapan berfungsi untuk mencari solusi pada
fokus masalah yang sedang terjadi pada bidang tertentu sehingga hasil penelitian
menjadi sesuatu yang lebih relevan dan bisa di rekomendasikan untuk diterapkan
[7]. Berikut ini merupakan diagram blok rancangan komponen pada penelitian yang
akan diterapkan dapat dilihat pada gambar 1.1.

RTC DS3231

Input

NodeMCU Output A Output
HC-SR04 — o N | TELEGRAM
ESP8266 |—2» @ —ip
Wifi
Output Output
SERVO SG90 |« > Buzzer

Gambar 1.1 Diagram Blok Rancangan Komponen
Diagram block pada gambar 1.1 di awali dengan NodeMCU ESP8266

sebagai otak yang mengendalikan modul RTC DS3231 dan modul servo SG90 serta
sensor HC-SR04 dan telegram sebagai pengatur dan penerima notifikasi keadaan
tempat pakan unggas. Yang pertama modul RTC dihubungkan ke perangkat
NodeMcu esp8266 yang berfungsi sebagai penyimpan waktu nyata. Kemudian jika
waktu RTC (Real Time Clock) sudah mencapai waktu yang sudah ditentukan pada
NodeMCU, maka NodeMCU memberikan perintah ke servo SG90 untuk membuka
dan menutup tempat pakan. Telegram pada racangan ini merupakan aplikasi yang

berfungsi untuk mengirim data dan menerima notifikasi pada alat. HC-SR04



merupakan sensor jarak yang berfungsi untuk mengukur sisa tempat pakan agar

bisa memberikan notifikasi atau peringatan melalui Buzzer dan Telegram ke

peternak pada saat tempat pakan dalam keadaan 20% ataupun kurang. Berikut

merupakan metodologi yang digunakan pada penelitian ini yang dapat dilihat pada

gambar 1.2.

Identifikasi Masalah

Pengumpulan Data

Analisis dan Perancangan

Implementasi

Pengujian

Gambar 1.2 Tahap Penelitian

Tahap penelitian yang dilakukan pada penelitian ini dapat dilihat pada

gambar 1.2 di atas.

1.

Identifikasi Masalah

Identifikasi masalah adalah tahap awal penguasaan masalah yang
merupakan bagian dari proses penelitian yang dapat dipahami sebagai upaya

dalam mendefinisikan masalah.
Pengumpulan Data

Pada tahap ini dilakukan studi literature (literature review) yakni
pengumpulan referensi yang diperlukan dalam penelitian. Evaluasi yang
mendalam dan kritis tentang penelitian sebelumnya pada suatu topik.
Dilanjukan pengumpulan data menggunakan dua cara yaitu wawancara dan

observasi. Pengumpulan data dengan Wawancara berguna untuk



memperoleh informasi yang berasal langsung dari sumbernya. Observasi
merupakan pengumpulan data yang langsung melakukan pengamatan ke
obyek penelitian untuk melihat kegiatan lebih dekat.

3. Analisis dan Pearncangan

Pada tahap ini setelah melakukan pengumpulan data yang telah dibutuhkan,
selanjutnya adalah analasis mengenai kebutuhan hardware dan software.
Perancangan Sistem pada software dan hardware adalah tahapan
selanjutnya setelah analisis kebutuhan. Pada tahap ini rancangan dibuat

berguna untuk merancang sebuah sistem yang sesuai dengan rencana.

4.  Implementasi
Pada tahap ini dilakukan tindakan pada alat sesuai dengan rancangan yang
telah dibangun sesuai dengan rencana.

5. Pengujian
Pada tahap ini dilakukan pengujian black-box terhadap sensor dan modul

yang telah dibangun.
1.7  Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan pada penelitian ini adalah sebagai berikut:
BAB I Pendahuluan
Pada bab ini membahas tentang latar belakang penelitian, rumusan

masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, m etodologi penelitian

dan sistematika penulisan.

BAB |1 Landasan Teori

Bab ini berisi landasan teori terkait dengan penelitian yang akan di
lakukan, yaitu uraian tentang poin-poin penting dari hasil penelitian
yang dilakukan oleh peneliti-peneliti sebelumnya, serta penjelasan

tentang berbagai istilah yang terkait topik penelitian.

BAB Il Metode Penelitian



BAB IV

BAB V

BAB VI

Bab ini berisi studi literatur, pengumpulan data, analisis kebutuhan,
perancangan alat, implementasi alat, dan pengujian alat.

Analisis dan Perancangan Sistem

Bab ini membahas tentang analisis sistem, tahap perancangan dari
alat yang akan dibuat meliputi kebutuhan data,.

Hasil dan Pengujian

Bab ini berisi hasil impelementasi, pengujian, dan pembahasan dari
alat pengaturan pakan hewan yang telah dibuat.

Kesimpulan dan Saran

Bab ini berisi tentang kesimpulan dari penelitian yang telah
dilakukan dan saran atau rekomendasi untuk perbaikan,
pengembangan atau kesempurnaan atau kelengkapan penelitian

yang dilakukan.



BAB VI
KESIMPULAN DAN SARAN

6.1 Kesimpulan

Dari hasil penelitian yang didapatkan mengenai pengaturan pakan ternak
unggas berbasis 10T dengan penjadwalan secara otomatis menggunakan NodeMCU
ESP8266, maka dapat disimpulkan bahwa dengan membangun alat pemberian
pakan otomatis ini dapat membantu dalam mempermudah pemeberian pakan pada
ternak unggas. Dalam membangun alat ini yaitu siapkan komponen dan rakit
dengan wadah tempat pakan lalu sediakan jaringan internet untuk menghubungkan
pada aplikasi telegram setelah itu lakukan pengkodean program maka alat telah siap
digunakan. Dalam penelitian ini NodeMCU digunakan sebagai pengendali untuk
memerintah setiap komponen pada alat. Untuk pemberian pakan otomatis telah
berhasil dilakukan yaitu dengan memilih aturan pakan yang diinginkan pada
aplikasi telegram setelah alat diaktifkan. Pada aturan takaran pakan yang diinginkan
adalah 50 gram untuk satu kali sehari, 100 gram untuk dua kali sehari dan 200 gram
untuk empat kali sehari. Pemberian pakan dengan penjadwalan dari yang sudah
dilakukan dapat berfungsi dengan baik dengan persentase keberhasilan 100%
dengan takaran yang sangat mendekati dengan yang diinginkan. Pemberian pakan
secara langsung berfungsi dengan baik dengan persentase keberhasilan yang
didapatkan adalah 100% dengan takaran pakan yang sangat mendekati dengan

target yang telah ditentukan.

Buzzer berfungsi dengan baik dengan pengecekan setiap waktu jika keadaan
pakan kurang dari 20% atau jarak lebih dari 19 cm. Pada aplikasi telegram berguna
untuk mengatur sistem pakan dan menerima notifikasi dapat berfungsi dengan baik
namun jeda waktu dalam menerima notifikasi dapat terjadi cukup lama karena delay

sinyal ditentukan selama satu menit yang dapat diterima oleh ESP8266.
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6.2 Saran

Berdasarkan penelitian yang telah dilakukan pada pengaturan pakan ternak
unggas berbasis 10T dengan penjadwalan secara otomatis menggunakan NodeMCU
ESP8266, maka diperoleh saran untuk penelitian lebih lanjut yaitu:

1. Pada pengukuran tingkat pakan bisa diganti dengan sensor berat untuk
mendapatkan hasil yang lebih akurat.

2. Bisa ditambahkannya tempat minum unggas otomatis untuk penelitian
selanjutnya.

3. Koneksi yang digunakan harus lebih baik sekitar 20 Mbps.

4. Dalam setiap pakan yang akan diberikan lebih baik ditambahkan modul atau

sensor berat agar setiap pemberian pakan dapat lebih akurat.
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LAMPIRAN

Lampiran 1

Pewawancara : Muhammad Taufiq Naufal

Pedoman Wawancara

Narasumber : Pegawai ternak Pak Aso
Tabel Pertanyaan dan Jawaban Wawancara
No Pertanyaan Jawaban
1 | Siapa nama pada pemilik ternak ini ? | Nama pemilik peternakan ini adalah Pak
Aso0.
2 | Sejak  kapan  peternakan ini | Sejak Tahun 2001
dibangun?
3 | Apa saja kendala yang biasanya | Kendala yang biasanya dihadapi adalah
dihadapi pada peternakan ini? pemasaran dan angka kematian pada
ternak
4 | Dimana tepatnya alamat pada | Jalan wonodadi 2, Kecamatan Sungai
peternakan ini? Raya, Kabupaten Kuburaya
5 | Apa jenis unggas yang diternakan | Ayam potong.
disini?
6 | Apa jenis pakan yang digunakan | Jenis pakan yang digunakan pada
pada peternakan ini? peternakan ini adalah pelet atau pur
7 | Bagaimana ntuk pemberian pakan di | Pada pemberian pakan pada unggas itu
peternakan ini? tergantung pada umur. Umur 1 hari 2x
pemberian, 1 minggu 4x pemberian, dan
2 minggu 1x pemberian
8 | Berapa perkiraan pada estimasi biaya | Karena kami hanya seorang pegawai
untuk pakan pada unggas dalam | disini kami tidak tahu, hanya pemilik
sekali pemberian pakan? yang tahu estimasi biaya tersebut
9 | Berapa banyak pakan dalam sekali | 40 Kg dalam sekali pemberian pakan
pemberian pada ternak? setiap hari
10 | Berapa jumlah ternak yang ada | Kurang lebih 800 ekor yang berada

dalam satu kandang?

dalam satu kandang, dengan kandang
yang aktif ada 7 kandang dari 8 kandang.




Lampiran 2

Gambar Keadaan Kandang Ternak Saat Observasi



Lampiran 3

Gambar Pengujian Sistem



Lampiran 4

#include "CTBot.h"
CTBot myBot; //library untuk koneksi pada telegram

String ssid = "DmsIbn";
String pass = "bumisbani";
String token = "1976981914:AAFO-

HieBPASuPCO9XelcbHP4HI1FuXbaxpg4d";

const int id = 1166341487;

#define ServoMakanan D5 //mendeklarasikan pin 14 pada arduino
ke nodemcu

finclude <Servo.h>

Servo servoMakan;

long durasi, jarak; // membuat variabel durasi dan Jjarak
int nilai, persentase ; // membuat variabel persentase dan

nilai

int TinggiSensor = 23; //Tinggl pemasangan sensor
int RendahSensor = 0; //rendah sensor

2;//mendeklarasikan pin 2 pada buzzer

const int Buzzer

#include <RTClib.h> //memasukkan library rtclib ke dalam
sketch
#include <Wire.h> //memasukkan library wire ke dalam sketch

RTC DS3231 rtc; //memanggil rtc ds3231 menjadi variabel rtc
char t[32];//sebuah array dengan 32 karakter

int Statusl = 0;//digunakan untuk mentrigger true atau false
pada aturan alat
int Status2 = 0;
int Status4 0;




void setup () {
//menampilkan pada serial monitor
Serial.begin (9600) ;
Serial.println ("Selamat datang di
otomatis") ;
// inisiasi Servo
servoMakan.attach (ServoMakanan) ;
servoMakan.write (0) ;
// inisiasi buzzer
pinMode (Buzzer, OUTPUT) ;
digitalWrite (Buzzer, LOW) ;
pinMode (12, OUTPUT);//tripin pada
pinMode (13, INPUT);//echopin pada

pengaturan pakan unggas

NodeMCU diPIN D6
NodeMCU di PIN D7

Wire.begin (5, 4); //Setting wire (5=D1 untuk SCL dan 4=D2

untuk SDA)

rtc.begin () ;

rtc.adjust (DateTime (F(_ DATE ), F(_TIME ))); //Setting
Time

// rtc.adjust (DateTime (2014, 1, 21, 3, 0, 0));

// initialize the Serial

// connect the ESP8266 to the desired access point

myBot.wifiConnect (ssid, pass);
// set the telegram bot token
myBot.setTelegramToken (token) ;
// check if all things are ok
if (myBot.testConnection()) {

Serial.println ("Koneksi Bagus");

} else {

Serial.println ("Koneksi Tidak Bagus");

}
Serial.println ("Alat Aktif");

myBot.sendMessage (id, "Selamat datang di bot pengaturan
pakan, untuk mengatur jadwal atau mengetahui info keadaan

tempat pakan mohon ketik :" "\n"

"1l. /1xSehari
per hari" "\n"

"2. /2xSehari
per hari" "\n"

"3. /4xSehari
per hari" "\n"

"4. /BeriPakan:
"\n"

"5. /Info
pakan") ;

}

untuk mengatur pakan 1x
untuk mengatur pakan 2x
untuk mengatur pakan 4x
untuk memberikan pakan"

untuk mengetahui sisa




void loop () {
// telegram() ;
TBMessage msg; // Menginisialisasi msg sebagai pesan dari

Serial.print (now.year()); //Menampilkan Tahun

")

Telegram
DateTime now = rtc.now(); //Menampilkan RTC pada
variable now
Serial.print ("Tanggal : ");
Serial.print (now.day()) ; //Menampilkan Tanggal
Serial.print ("/");
Serial.print (now.month()) ; //Menampilkan Bulan
Serial.print ("/");
(
("

Serial.print

Serial.print ("Jam : ");

Serial.print (now.hour()) ; //Menampilkan Jam
Serial.print (":");

Serial.print (now.minute()) ; //Menampilkan Menit
Serial.print (":");

Serial.print (now.second()) ; //Menampilkan Detik

Serial.println () ;
delay (1000) ;

if (myBot.getNewMessage (msg)) {

if (msg.text.equalsIgnoreCase ("/1xSehari")) {
Serial.println ("pakan 1xSehari");
Statusl = 1;

}

if (msg.text.equalsIgnoreCase ("/2xSehari")) {
Serial.println ("pakan 2xSehari");
Status?2 = 1;

}

if (msg.text.equalsIgnoreCase ("/4xSehari")) {
Serial.println ("pakan 4xSehari");
Statusd4 = 1;

}

if (msg.text.equalsIgnoreCase ("/BeriPakan")) {
servoMakan.write (90) ;
delay (600) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (5000) ;
myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;

Serial.println ("pakan telah diberikan");

}




if (msg.text.equalsIgnoreCase ("/Info")) {

digitalWrite (12, LOW) ;

delayMicroseconds (2) ;

digitalWrite (12, HIGH) ;

delayMicroseconds (10) ;

digitalWrite (12, LOW) ;

durasi = pulselIn (13, HIGH); // menerima suara ultrasonic

jarak = (durasi / 2) / 23; // mengubah durasi menjadi
Jjarak (cm)

if (jarak > 23) {

Jjarak = 23;

}

persentase = map (jarak, TinggiSensor, RendahSensor, 0,
100); //Ubah ke persen (%) // memetakan ulang suatu nilai
(angka) dari rentang satu ke dalam rentang lainnya

String kotak;

kotak = (String)"durasi = " + durasi + "Microseccond" +
"\n" "jarak = " + jarak + "cm" "\n" "Tempat Pakan Tersisa " +
persentase + "%";

myBot.sendMessage (msg.sender.id, kotak);

}
}

if (Statusl) {// aturan pakan lxsehari
DateTime now = rtc.now(); //Menampilkan RTC pada
variable now
Serial.print ("Tanggal : ");
Serial.print (now.day()) ; //Menampilkan Tanggal
Serial.print ("/");
Serial.print (now.month()) ; //Menampilkan Bulan
Serial.print ("/");
Serial.print (now.year()); //Menampilkan Tahun
Serial.print (" ");
Serial.print ("Jam : ");
Serial.print (now.hour ()); //Menampilkan Jam
Serial.print(":");
Serial.print (now.minute()); //Menampilkan Menit
(

Serial.print
Serial.print (now.second()) ; //Menampilkan Detik
Serial.println() ;
delay (1000) ;
if (now.hour() == 18 && now.minute () == 12) {
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (600) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");
myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah
diberikan") ;

}

":"),.

}




if (Status2) {//aturan pakan 2x sehari

DateTime now = rtc.now(); //Menampilkan RTC pada

variable now
Serial.print ("Tanggal : ");

(
Serial.print (now.day()) ; //Menampilkan Tanggal
Serial.print ("/");
Serial.print (now.month()) ; //Menampilkan Bulan
Serial.print ("/");
Serial.print (now.year()); //Menampilkan Tahun
Serial.print (" ");
Serial.print ("Jam : ");

Serial.print (now.hour()) ; //Menampilkan Jam

Serial.print (now.minute()) ; //Menampilkan Menit

(

(
Serial.print (":");

(

(

Serial.print

". ).

Serial.print (now.second()) ; //Menampilkan Detik

Serial.println () ;

delay (1000) ;

if (now.hour() == 16 && now.minute() == 53) {
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (600) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");
myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;

}

if (now.hour() == 16 && now.minute () == 54) {
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (600) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");
myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;
}
}




if (Status4) {

DateTime now = rtc.now(); //Menampilkan
variable now

Serial.print ("Tanggal : ");

Serial.print (now.day()) ; //Menampilkan

Serial.print ("/");

Serial.print (now.month()) ; //Menampilkan

Serial.print ("/");

(
(
("
(
("
Serial.print (now.year()); //Menampilkan
Serial.print (" ");

(

(

(

(

(

Serial.print ("Jam : ");

Serial.print (now.hour()) ; //Menampilkan
Serial.print(":");

Serial.print (now.minute()) ; //Menampilkan
Serial.print(":");

Serial.print (now.second()) ; //Menampilkan

Serial.println () ;

delay (1000) ;

if (now.hour() == 17 && now.minute() == 53)
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (600) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (50000) ;

RTC pada

Tanggal
Bulan

Tahun

Jam
Menit

Detik

{

myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;

Serial.println ("pakan telah diberikan");

}

if (now.hour() == 17 && now.minute () == 54)
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (500) ;
servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;

myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");
}

if (now.hour() == 17 && now.minute() == 55)
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (500) ;

servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;

myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");

}

if (now.hour() == 17 && now.minute () == 56)
Serial.println ("Waktunya Makan !!!");
servoMakan.write (90) ;
delay (500) ;

servoMakan.write (0) ;
delay (60000) ;

{

myBot.sendMessage (msg.sender.id, "pakan telah

diberikan") ;
Serial.println ("pakan telah diberikan");

}




// inisiasi notifikasi pakan akan habis ke telegram.
digitalWrite (12, LOW) ;
delayMicroseconds (8) ;
digitalWrite (12, HIGH) ;
delayMicroseconds (8) ;
digitalWrite (12, LOW) ;
delayMicroseconds (8) ;
durasi = pulselIn (13, HIGH); // menerima suara ultrasonic
jarak = (durasi / 2) / 23; // mengubah durasi menjadi Jjarak
(cm)
if (jarak >= 0 && jarak <= 19) {
digitalWrite (Buzzer, LOW) ;
}
if (jarak >= 20) {
digitalWrite (Buzzer, HIGH) ;
myBot.sendMessage (msg.sender.id, "tempat pakan kurang dari
20%, harap segera di isi kembali'");
}
}

Gambar Kode Seluruh Sistem




BIOGRAFI PENULIS

Nama : Muhammad Taufiq Naufal

Tempat Tanggal Lahir : Pontianak, 20 Oktober 1998

Jenis Kelamin - Laki-laki

Agama > Islam

Status : Belum Menikah

Alamat - JI. Adisucipto, Gg Andalas
No.Telp/HP : 08979343834

Email : muhammad.naufal@unmuhpnk.ac.id

PENDIDIKAN FORMAL

Tahun 2004-2010 : SD Negeri 07 Sungai Raya

Tahun 2010-2013 : SMP Negeri 1 Sungai Raya

Tahun 2013-2016 : SMA Taman Mulia

Tahun 2017-2022 - Universitas Muhammadiyah Pontianak

Pontianak, 28 Juli 2022
Yang Menyatakan,

\

Muhammad Taufiq Naufal



mailto:muhammad.naufal@unmuhpnk.ac.id

	PERNYATAAN KEASLIAN
	LEMBAR PERSETUJUAN
	LEMBAR PENGESAHAN
	ABSTRAK
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL
	1 BAB I PENDAHULUAN
	1.1 Latar Belakang
	1.2 Rumusan Masalah
	1.3 Batasan Masalah
	1.4 Tujuan Penelitian
	1.5 Manfaat Penelitian
	1.6 Metodologi Penelitian
	1.7 Sistematika Penulisan

	6  BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN
	6.1 Kesimpulan
	6.2 Saran

	7 DAFTAR PUSTAKA
	8 LAMPIRAN

