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ABSTRAK

Reza Handika : Pembuatan Alat Penebar Pakan lkan Sistem Kendali
Otomatis Berbasis Arduino UNO

Pembuatan Proyek Akhir ini, bertujuan mengaplikasikan teknologi
berbasis mikrokontroler untuk mengontrol penebaran pakan ikan diarea
peternakan ikan. Pada alat penebar pakan ikan ini, pengontrolan sistem dilakukan
oleh Mikrokontroler Arduino UNO. Input yang digunakan adalah RTC sebagai
inputan waktu dan juga sensor LDR yang berfungsi untuk mendeteksi jumlah
pakan ikan yang ada pada bak penampung pakan. Membuka klep yang ada
dibawah bak penampung digunakan motor servo. Motor dc digunakan untuk
menebarkan pakan yang telah keluar dari klep. Alat penebar pakan ikan ini di
asumsikan mampu menebarkan pakan ikan untuk 100 ekor ikan dengan dosis
pemberian 500 gram untuk satu kali jadwal makan ikan. Jumlah pakan dalam bak
penampungan akan dikirim melalui Radio Frekuensi 315 MHz. Data kondisi
pakan tersebut akan ditampilkan pada LCD. Buzzer juga akan aktif ketika kondisi
pakan kosong pada bak penampungan.

Keyword: Arduino UNO, RTC, Sensor LDR, Motor Servo, Motor DC, LCD,
Buzzer.
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BAB |
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang Masalah

Ikan merupakan salah satu sumber protein hewani di dunia ini.
Selain untuk memenuhi kebutuhan protein sehari-hari, ikan juga banyak
dimanfaatkan untuk pakan binatang peliharaan yang pemakan daging.
Peternak Indonesia, khus usnya daerah Jawa dan Sumatra, beternak ikan
untuk kebutuhan manusia dan bahan campuran pakan binatang peliharaan.
Peternak ikan di Indonesia banyak yang menjadikan beternak ikan sebagai

penghasilan ekonomi.

“Tahun 2008 produksi perikanan nasional mencapai 8,6 juta ton.
Produksi budi daya perairan atau aqualtur (aquaculture) mencapai 3,5 juta
ton dan perikanan tangkap sebesar 5,1 juta ton. Produksi akualtur
mengalami peningkatan sebesar 10,59% dibandingkan dengan tahun 2007
sebesar 3,19 juta ton”. (M.Ghufran H. Kordi K, 2010: 1). “Aukualtur
menjadi penting dan strategis bagi peningkatan produksi perikanan
Indonesia. Dengan potensi produksi mencapai 57,7 juta ton maka
Indonesia dapat menyayingi bahakan bisa mengalahkan Cina bila produksi

maksimal dapat dicapai”. (M.Ghufran H. Kordi K, 2010: 2).

Berdasarkan observasi yang dilakukan oleh penulis dengan seorang
peternak ikan Zainul Hamidi pada tanggal 21 Februari 2016 di Kota

Padang, Pemberian pellet pada ikan sebanyak 3 x sehari yaitu jam 07.30,



13.00 dan 17.30. Waktu-waktu tersebut merupakan waktu produktif
peternak ikan. Peternak ikan tidak bisa melakukan pekerjaan lain pada

jadwal pemberian pellet untuk ikan.

Penebaran pellet ikan secara merata pada kolam yang berukuran
besar sulit dilakukan, karena jarak jangkauan penebar pellet secara manual
hanya terpaku pada arah depan sipenebar pellet ikan dan jangkauannya
hanya 0,5 meter - 5 meter, sedangkan pada kolam besar dengan jumlah
ikan yang banyak harus memiliki beberapa titik penebaran pellet secara
serentak agar penebaran pakan bisa merata. Rata-rata setiap peternak ikan
hanya mampu mengelola 2 kolam ikan berukuran 4x5 meter untuk
pemberian pellet ikan. Pemberian pellet secara manual membutuhkan
waktu dan tenaga yang banyak digunakan, sehingga peternak ikan harus
menggaji karyawan yang bertugas menebar pellet ketika jadwal makan

ikan.

Resiko yang dihadapi peternak ikan sangat tinggi ketika penebaran
pellet ikan. Jalan disekeliling kolam yang biasanya dipakai tempat berpijak
ketika penebaran pellet seringkali licin, karena posisinya yang dekat
dengan air. Kondisi tempat seperti ini membuat peternak ikan sering
terpeleset dan jatuh ketika hendak memberi makan ikan. Bahkan tidak
jarang peternak ikan tercebur kedalam kolam saat hendak menebarkan

pellet.



Untuk meningkatkan efisiensi dan efektifitas dalam berternak ikan,
maka perlu merancang bangun alat penebar pakan ikan dengan system
kendali otomatis. Alat ini di harapkan mampu menebarkan pakan ikan
secara otomatis sesuai dengan jadwal makan ikan. Keuntungan yang di
peroleh akan menjadi lebih banyak jika di bandingkan dengan pemberian
pakan ikan dengan manual karena mengurangi waktu dan tenaga kerja

peternak ikan.

Alat penebar pakan ikan dengan system kendali secara otomatis ini
terdiri dari 3 bagian utama. Bagian pertama terdiri dari bak penampung
pakan ikan. Pada bagian ini diisi pakan ikan yang ingin ditebarkan. Pada
posisi tengah bagian bawah dari bak penampungan, terdapat katup yang
digerakan oleh motor servo. Bagian pertama ini juga di lengkapi oleh
sensor light dependent resistor (LDR) berfungsi untuk mendeteksi jumlah
pakan yang tersedia. Apabila pakan tersedia maka radio transmitter akan
mengirim data ke tempat pemantauan dan motor servo kondisi ON
sehingga mengerakan katup. Katup ini berfungsi meloloskan dan menahan

pakan sesuai dengan jadwal pemberian pakan ikan.

Bagian kedua terdapat slinder penebar. Slinder penebar di putar
oleh motor DC gear box. Pakan yang telah masuk ke slinder penebar ini
akan dilontarkan dengan radius bervariasi. Radius tebar pakan berbanding

lurus dengan kecepatan motor gear box.



Bagian ketiga yaitu pusat pemantauan.data yang telah dikirim
tranmiter radio akan di terima oleh receiver radio dan di proses oleh
arduino. Sehingga data bisa di tampilkan oleh Light Dependent Resistor
(LDR) dan buzzer. Sehingga peternak ikan bisa memantau apakah pakan

masih ada pada bak penampungan.

Berdasarkan uraian yang telah dikemukakan penulis akan
merancang suatu alat yang dituangkan dalam bentuk proyek Akhir dengan
judul “Pembuatan Alat Penebar Pakan Ikan System Kendali Otomatis
Berbasis Arduino Uno”. Alat ini diharapkan dapat menghasilkan
perangkat yang bisa melakukan penebaran pakan ikan secara otomatis.

Sehingga mempermudah pekerjaan peternak ikan.

. Identifikasi Masalah
Identifikasi masalah muncul pada rancang “Perancanaan alat

penebar pakan ikan dengan system kendali otomatis” meliputi:

1. Masih banyak alat penebar pakan ikan bekerja seara konvensional.

2. Belum optimalnya kerja alat penebar pakan ikan ditinjau dari segi
penggunaan waktu dan tenaga.

3. Kebanyakan inovasi alat yang penebar pakan ikan menggunakan
system bandul, sehingga kinerja system menjadi kurang optimal dalam
pemerataan penyebaran pakan ikan dan sulit utuk mengetahui jumlah

pakan ikan yang masih tersisa pada bak.



C. Batasan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah yang telah dikemukakan,

permasalahan dibatasi pada inovassi alat penebar pakan ikan dengan ruang

lingkup sebagai berikut:

1.

Perancangan alat penebar pakan ikan secara otomatis menggunakan

Arduino Uno sebagai pengendali system.

. Jadwal pemberian makan ikan berbasis RTC (Real Time Clock).

. Pembuka katup pakan ikan di gerakan oleh motor servo dan penabaran

pakan ikan digerakan oleh motor DC gear box sehingga pemakaian

tenaga bisa lebih maksimal.

. Pembuatan alat ini dirancang sesuai kondisi alat yang sebenarnya.

Pembacaan pakan yang tersisa pada bak penampungan menggunakan
sensor LDR kemudian data digital di kirim lewat frekuensi radio 315

MHz dan di tampilkan pada LCD dan Buzzer.

. Prosesor dari system control yaitu: a). Arduino Uno pertama di pasang

dekat kolam yang akan menjadi pusat kendali motor servo, motor gear
box, RTC, LCD 2x16 dan Transmiter radio. b). Arduino Uno yang
kedua di pasang pada lokasi pengamatan yang akan menjadi pusat

kendali Reseiver radio, LCD dan Buzzer.

D. Rumusan Masalah

Berdasarkan batasan masalah, dirumuskan permasalahan sebagai

berikut:



1. Bagaimana cara pengujian modul Arduino Uno sebagai pengendali alat
penebar pakan ikan?

2. Bagaimana cara pengujian rangkaian RTC sehingga dapat membaca
real time untuk jadwal penebaran pakan ikan?

3. Bagaimana cara pengujian rangkaian motor servo pada katup bak
penampung serta pembuatan dan pengujian rangkaian motor DC pada
slinder penebar ?

4. Bagaimana pengujian rangkaian LDR sehingga data pembacaan pakan
dapat dikirim melalui RF315 MHz sehingga informasi dapat di
tampilkan pada LCD dan Buzzer di tempat pemantauan?

5. Bagaimana prinsip kerja alat secara keseluruhan pada alat penebar

pakan ikan secara otomastis berbasis Arduino Uno?

. Tujuan Proyek Akhir
Tujuan dari perancangan dan pembuatan proyek akhir ini yaitu:

1. Terhubungnya Arduino Uno dengan system

2. Terbentuknya alat penebar pakan ikan kendali otomatis sesuai jadwal
pemberian pakan pada ikan berdasarkan pembacaan waktu
menggunakan RTC (Real Time Clock).

3. Bekerjanya klep yang di gerakan oleh motor servo menjadi tempat
keluarnya pakan ikan.

4. Berputarnya slinder penebar pakan ikan sesuai jadwal pemberiaan

pakan ikan yang di gerakan oleh motor DC



5. Terbacanya jumlah pakan pada bak penampungan menggunakan
sensor LDR.

6. Terkirimnya feedback apakah pakan sudah habis yang dapat dikirim
menggunakan Rf 315MHz.

7. Tampilnya informasi kondisi system apakah bekerja atau tidak bekerja
pada LCD dan Buzzer.

8. Terintegrasinya semua komponen utama dan komponen pendukung

sehingga membentuk alat penebar pakan ikan secara otomatis.

. Manfaat Proyek Akhir
Pembuatan proyek akhir ini diharapkan dapat memberikan manfaat

sebagai berikut :

1. Secara teoritis
Mahasiswa dapat memperoleh pengetahuan dan pengalaman
dalam perancangan serta melakukan inovasi maupun moodifikasi dari

peralatan yang ada.

2. Secara praktis
Mahasiswa dapat menerapkan ilmu yang sudah diperoleh
selama masa perkuliahan dalam praktek nyata dan melatih

keterampilan dalam bidang perancangan, perakitan dan system kontrol.



