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ABSTRAK

AZHARI YUNIS : PERANCANGAN SISTEM TEMPAT MAKANAN HEWAN

PELIHARAAN BERBASIS INTERNET OF THINGS

Kemajuan teknologi sensor dalam lingkup Internet of Things (IoT) menjadi dasar
inovasi dalam perancangan sistem tempat makanan hewan peliharaan. Studi ini
bertujuan untuk menciptakan solusi yang memungkinkan pemilik hewan peliharaan
memberi makan secara otomatis dan efisien melalui integrasi sensor Ultrasonik, sensor
lingkungan, suhu, dan kelembaban. Hewan peliharaan, sebagai anggota keluarga,
memerlukan perhatian khusus terkait kebutuhan makanan dan jadwal tertentu. Gaya
hidup modern yang sibuk seringkali membuat pemilik sulit hadir secara langsung untuk
memberikan makanan. Dengan memanfaatkan teknologi 10T, sistem ini memberikan
solusi yang adaptif terhadap kebutuhan makanan spesifik dan jadwal pemberian makan
hewan peliharaan. Pemilik dapat memantau dan mengontrol proses pemberian makan
dari jarak jauh melalui Blynk. Implementasi ini membawa manfaat signifikan terutama
ketika pemilik sedang bekerja, bepergian, atau terlibat dalam aktivitas lainnya.
Penelitian ini mendemonstrasikan bahwa perancangan sistem tempat makanan hewan
peliharaan berbasis 10T memberikan solusi inovatif untuk meningkatkan kesejahteraan
hewan peliharaan dan memberikan kemudahan kepada pemilik dalam merawat
mereka. Perkembangan pesat dalam teknologi 1oT membuka peluang baru untuk
memperbaiki interaksi antara pemilik dan hewan peliharaan, menciptakan ekosistem

yang lebih efisien dan adaptif dalam memberikan perawatan yang optimal.

Kata Kunci : Blynk, hewan peliharaan, Internet of Things(loT), makanan, memantau,

mengontrol, Sensor Ultrasonik.
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PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Internet of Things (IoT) mengandalkan kemajuan teknologi sensor, termasuk
sensor mikro, sensor lingkungan, sensor suhu, sensor kelembaban, dan banyak lagi.
Sensor ini membantu mengumpulkan data yang beragam tentang lingkungan fisik.
Perancangan sistem makanan hewan berbasis Internet of Things (IoT) merupakan
sebuah inovasi yang bertujuan agar pemilik hewan peliharaan dapat memberi makan
hewan peliharaannya dengan lebih efisien. Hewan peliharaan adalah anggota keluarga
banyak orang. Pemilik hewan peliharaan ingin memastikan hewan peliharaannya
mendapatkan makanan yang cukup dan sesuai jadwal. Namun terkadang pemilik
hewan peliharaannya harus keluar atau tidak bisa langsung memberikan makanan.

Gaya hidup modern seringkali sangat sibuk dan pemilik hewan peliharaan
mungkin harus bekerja, bepergian, atau sibuk dengan aktivitas lain. Oleh karena itu,
sulit untuk hadir memberi makan hewan peliharaan dengan tangan. Beberapa hewan
memiliki kebutuhan makanan khusus, seperti makanan tertentu atau jadwal makan
yang teratur, dengan sistem loT, pemilik hewan peliharaannya dapat memastikan
kebutuhan makanan hewan peliharaannya terpenuhi tanpa harus selalu berada di
rumah. Teknologi 10T telah berkembang pesat dalam beberapa tahun terakhir,
memungkinkan perancangan sistem otomatis yang memenuhi berbagai kebutuhan,

termasuk memberi makan hewan peliharaan.



Sistem loT memungkinkan pemilik hewan peliharaan untuk mengontrol
pemberian makan melalui perangkat seluler atau komputer, sehingga mereka dapat
dengan mudah mengatur jadwal dan porsi makanan dari jarak jauh. Beberapa sistem
loT memungkinkan pemilik memelihara perilaku dan kesehatan hewan peliharaannya
melalui sensor yang terpasang di dalam sistem. Hal ini dapat membantu mendeteksi
masalah kesehatan sejak dini. Kontribusi terhadap kesejahteraan hewan Dengan
memastikan hewan menerima makanan yang sesuai, sistem 10T ini dapat memberikan
kontribusi positif terhadap kesejahteraan hewan dan mengurangi kekhawatiran pemilik
terhadap kesehatan dan kesejahteraan hewan.

Dalam konteks ini, dirancangan sistem menghadirkan makan hewan peliharaan
berbasis 10T menjadi penting untuk memenuhi kebutuhan pemilik hewan peliharaan
serta memberikan kenyamanan dan perlindungan pada hewan peliharaan. Sistem jenis
ini dapat menjadi solusi praktis dan efektif untuk masalah pemberian makan hewan

peliharaan sehari-hari.

B. Identifikasi Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah dibahas dapat diidentifikasi masalah
sebagai berikut:
1. Banyaknya kegiatan pemilik hewan peliharaan diluar rumah sehingga tidak

teraturnya pemberian makanan hewan peliharaan.



2. Penting untuk menentukan pola makan dan jadwal pemberian makan yang tepat
untuk hewan peliharaan, sistem ini dapat mengatur banyaknya pakan dengan

cara mengukur jarak permukaan pakan terhadap sensor.

C. Batasan Masalah
Berdasarkan identifikasi masalah yang telah ditentukan maka penelitian
dilakukan dengan batasan-batasan masalah sesuai topik permasalahan. Adapun
Batasan masalahnya sebagai berikut:
1. Pemberian makan hewan peliharaan secara otomatis berdasarkan waktu yang
ditentukan
2. Menggunakan Blynk loT untuk monitoring volume sisa makanan secara
realtime

3. Menggunakan Modul esp32 sebagai Mikrokontroller

D.Rumusan Masalah
Berdasarkan permasalahan yang di dapat pada latar belakang masalah maka di
buat rumusan masalah yaitu:

1. Bagaimana merancang dan mengimplementasikan sistem makanan hewan
peliharaan berbasis Internet of Things (loT) yang efektif dan efisien untuk
memenuhi kebutuhan nutrisi dan kesehatan hewan peliharaan?

2. Bagaimana membuat perangkat lunak pendukung dari implementasi konsep

Internet of Things pada system makanan hewan peliharaan otomatis?



3. Bagaimana membuat implementasi konsep Internet of Things sebagai control

dan pemberi notifikasi sisa makanan hewan peliharaan pada Blynk 10T?

E. Tujuan
Tujuan dari penelitian ini adalah merancang sistem tempat makanan hewan
peliharaan berbasis 10T sebagai berikut:

1. Untuk merancang dan penggunaan konsep pemberian makan hewan peliharaan
berbasis 10T yang efektif dan efisien untuk memenuhi kebutuhan nutrisi dan
Kesehatan hewan peliharaan.

2. Untuk membuat perangkat lunak pendukung dari implementasi konsep Internet
of Things pada system makanan hewan peliharaan otomatis.

3. Untuk membuat implementasi konsep Internet of Things sebagai control dan

pemberi notifikasi sisa makanan hewan peliharaan pada Blynk 10T?

F. Manfaat
Manfaat yang di dapat dari penilitian tugas akhir ini yaitu sebagai berikut:

1. Memberikan inovasi dan kemudahan kepada pengguna, serta menjadi acuan
untuk mengembangkan langkah sistem yang lebih baik terkait konsep Internet
of Things untuk tempat makanan hewan peliharaan.

2. Dengan menyediakan akses yang konstan dan cepat terhadap makanan, sistem
ini berkontribusi terhadap kesehatan hewan peliharaan.

3. Memaksimalkan alat yang sudah ada dengan memberikan sentuhan baru

sehingga alat yang digunakan tidak ketinggalan zaman.
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HASIL DAN PEMBAHASAN
A. Analisis Kebutuhan Proyek

1. Diagram Alir (Flowchart)

Flowchart adalah suatu bagan dengan simbol-simbol tertentu yang
menggambarkan urutan proses kerja dalam bentuk diagram. Flowchart digunakan
untuk menggambarkan langkah-langkah, keputusan, tindakan, dan aliran data dalam
suatu proses atau system, sedangkan hubungan antar proses digambarkan dengan garis
penghubung.

Flowchart berperan penting dalam memutuskan sebuah langkah atau
fungsionalitas dari sebuah proyek pembuatan program yang melibatkan banyak orang
sekaligus. Selain itu dengan menggunakan bagan alur proses dari sebuah program akan
lebih jelas, ringkas, dan mengurangi kemungkinan untuk salah penafsiran. Penggunaan
flowchart dalam dunia pemrograman juga merupakan cara yang bagus untuk
menghubungkan antara kebutuhan teknis dan non-teknis. Dalam pembuatan sistem ini,

yang dilakukan untuk menghasilkan flowchart adalah sebagai berikut:
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Penjelasan flowchart diatas berfungsi untuk melihat kondisi yang digunakan
pada system tempat makanan hewan peliharaan otomatis berbasis 10T. Penjelasan
untuk flowchart diatas sebagai berikut:

a. Proses inisialisasi Nodemcu ESP32 dan Blynk.

b. Pada Blynk akan mendapatkan token untuk bisa terhubung ke simulasi

c. Pada sensor ultrasonik, apabila sensor mendeteksi objek maka otomatis sensor
akan menggerakan motor servo untuk mengeluarkan makanan hewan
peliharaan.

d. Sistem kontrol makanan hewan dilakukan melalui Blynk.

2. Peta Konsep (Diagram Blok)

Perancangan diagram blok bertujuan untuk memudahkan analisis, khususnya
hubungan antara komponen satu blok dengan blok lainnya, sehingga dapat
diidentifikasi dengan lebih jelas.

Input Proses Output

-
-
Gambar 2. Blok Diagram

Pada blok diagram diatas menunjukkan sistem kontrol tempat makanan hewan

peliharaan berbasis 10T. Terlihat pada diagram blok tersebut terdapat satu input yaitu



satu sensor ultrasonic yang nantinya akan mengirim dan menerima data yang di proses
olen ESP32 yang berfungsi sebagai pengontrol utama dari alat yang dibuat. Sensor
ultrasonic berfungsi sebagai pendeteksi sisa pakan hewan peliharaan. Motor servo
sebagai penggerak untuk mengeluarkan pakan. Blynk sebagai system kontrol pakan

hewan peliharaan.

3. Tabel Kebutuhan
Pada perancangan alat, table kebutuhan bertujuan untuk menampilkan alat dan
bahan apa saja yang diperlukan dalam proses perancangan system ini, berikut ini adalah

tabel kebutuhannya:

Tabel 1. Kebutuhan Alat

NO Nama Alat Fungsi

Untuk menyambungkan koneksi
1 ESP32 internet

_ Sebagai pendeteksi sisa pakan
2 Sensor Ultrasonik hewan peliharaan dalam tabung

Sebagai penggerak untuk
3 Motor Servo mengeluarkan pakan

Sebagai sistem kontrol pakan
4 Blynk hewan peliharaan

Sebagai alarm Ketika ketinggian
5 Buzzer sisa pakan kurang dari 20cm




Berikut ini penjelasan tentang alat yang digunakan:

1. Internet of Thins (I0T)

0T (Internet of Things) adalah konsep di mana berbagai perangkat fisik,
seperti peralatan rumah tangga, kendaraan, perangkat medis, sensor, peralatan
industri, dan banyak lagi, terhubung ke internet atau jaringan lokal (LAN) dan dapat
berkomunikasi dan berbagi data antara satu sama lain dan dengan sistem atau
aplikasi yang sesuai.

Untuk mewujudkan pengoperasian Internet of Things (loT), Internet
menjadi penghubung interaksi dua mesin, sedangkan pengguna langsung hanya
berperan sebagai pengatur dan pengawas pengoperasian alat tersebut. Manfaat yang
didapat dari konsep Internet of Things (I0T) adalah pekerjaan yang dilakukan bisa
lebih cepat, mudah dan efisien.

2. NodeMCU

NodeMCU adalah salah satu platform perangkat keras open-source yang
digunakan untuk mengembangkan proyek Internet of Things (10T). Ini didasarkan
pada modul mikrokontroler ESP32, yang memiliki kemampuan WiFi terintegrasi,
memungkinkan perangkat ini terhubung ke jaringan WiFi dan berkomunikasi
melalui internet.

ESP32 adalah serangkaian sistem mikrokontroler chip berbiaya rendah dan
berdaya rendah dengan Wi-Fi mode ganda dan Bluetooth terintegrasi. Seri ESP32

menggunakan prosesor Tensilica Xtensa LX6 dalam varian dual-core dan single-
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core. ESP32 dibuat dan dikembangkan oleh Espressif Systems, sebuah perusahaan
Tiongkok yang berkantor pusat di Shanghai, dan diproduksi olen TSMC
menggunakan proses 40nm. Modul nodeMCU ini merupakan penerus

mikrokontroler ESP8266.

Gambar 3. NodeMCU

ESP32 merupakan sebuah board mikrokontroler 32bit yang memiliki
jaringan wi-fi dan bluetooth low energy (BLE) dengan menggunakan protokol
jaringan wi-fi 802.11 b/g/n yang bekerja pada frekuensi 2.4 GHz serta teknologi

bluetooth v4.2 (Riyadi et al., 2020). Berikut tampilan datasheet dari ESP32:
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Gambar 4. Datasheet ESP32

3. Sensor Ultrasonic HC-SR04

Sensor ultrasonik HC-SR04 adalah salah satu jenis sensor ultrasonik yang
umum digunakan untuk mengukur jarak antara sensor dan objek. Sensor ini sangat
populer dalam berbagai proyek DIY (Do It Yourself), terutama dalam konteks
Arduino dan perangkat mikrokontroler.

Sensor ultrasonik HC-SR04 beroperasi berdasarkan prinsip pemantulan
gelombang suara ultrasonik. la menggunakan dua transduser ultrasonik, satu
sebagai pemancar (pemancar ultrasonik) dan satu lagi sebagai penerima (penerima
ultrasonik). Prinsip pengoperasiannya mirip dengan sonar. Sensor mengirimkan
gelombang suara ultrasonik ke suatu objek, dan Ketika gelombang suara memantul
pada objek tersebut, sensor mengukur waktu yang diperlukan agar gelombang suara
tersebut kembali. Dengan mengetahui waktu tempuh, Anda dapat menghitung jarak
antara sensor dan objek.

Sensor ultrasonik adalah modul yang sudah memiliki transmitter, receiver

dan pengontrol gelombang ultrasonik. Jarak minimum yang dapat dideteksi oleh
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sensor ini adalah 2 cm dan jarak maksimum sensor ini yaitu 4 meter. Alat atau
modul ini dapat menentukan jarak suatu objek dengan ketelitian 3 mm. Alat atau
modul ini juga bekerja dengan baik pada tegangan masukan 5volt dengan besaran
arus listrik 15 mA. Sensor ultrasonik adalah modul yang sudah memiliki
transmitter, receiver dan pengontrol gelombang ultrasonik. Jarak minimum yang
dapat dideteksi oleh sensor ini adalah 2 cm dan jarak maksimum sensor ini yaitu 4
meter. Alat atau modul ini dapat menentukan jarak suatu benda dengan ketelitian 3
mm. Alat atau modul ini juga dapat beroperasi dengan baik pada tegangan input

5volt dengan arus 15 mA.

Gambar 5. Sensor Ultrasonik HC-SR04

4. Motor Servo

Motor servo adalah jenis motor listrik yang dirancang untuk menghasilkan
gerakan presisi sesuai dengan sinyal kontrol yang diberikan. Motor servo digunakan
dalam berbagai aplikasi di mana pergerakan yang akurat dan terkendali sangat

penting.
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Motor servo bekerja berdasarkan prinsip umpan balik kontrol. Mereka
menerima sinyal kontrol yang berupa pulsa PWM (Pulse-Width Modulation) dari
perangkat elektronik, seperti mikrokontroler, dan menggunakan sinyal ini untuk
menggerakkan motor ke posisi yang diinginkan. Motor servo memiliki sensor
umpan balik (biasanya berupa potensiometer) yang mengukur posisi aktual motor.
Perbedaan antara posisi yang diinginkan (sesuai dengan sinyal kontrol) dan posisi

aktual dikoreksi oleh motor servo untuk mencapai posisi yang diinginkan.

Gambar 6. Motor Servo

5. Buzzer

Buzzer merupakan sebuah modul komponen elektronika kategori transduser,
yang bekerja dengan cara mengubah sinyal elektrik menjadi sebuah gelombang
suara. Pada dasarnya cara kerja buzzer hampir sama dengan loud speaker, Buzzer
terdiri dari kumparan yang terpasang pada diafragma. Buzzer biasa difungsikan
sebagai alarm sinyal. Biasa di implementasikan pada project penelitian sebagai
sebuah indicator terhadap suatu kondisi. Pada penelitian ini Buzzer berfungsi

sebagai alarm untuk memberitahu Ketika ketinggian sisa pakan kurang dari 20cm.
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s

Gambar 7. Buzzer

6. Blynk

Blynk adalah platform 10T (Internet of Things) yang memungkinkan untuk
dengan mudah mengembangkan aplikasi dan proyek yang terhubung ke internet
tanpa perlu pengetahuan pemrograman yang mendalam. Blynk dirancang untuk
membuat pengembangan perangkat 10T menjadi lebih cepat dan lebih sederhana.

Aplikasi ini memiliki banyak fitur yang memudahkan pengguna dalam
memakainya. Cara membuat projek di aplikasi ini sangat gampang, tidak sampai 5
menit yaitu dengan cara drag and drop. Blynk tidak terkait dengan module atau
papan tertentu. Dari aplikasi inilah kita dapat mengontrol apapun dari jarak jauh
dimana pun kita berada dengan catatan terhubung dengan internet. Hal inilah yang

disebut dengan IOT (Internet Of Things). (Artiyasa, 2020)

Blynk

Gambar 8. Blynk
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4. Tugas Akhir Relavan

Pada aspek penelitian terdahulu yang relavan, metode yang digunakan penulis
untuk mencapai tujuan adalah studi literatur dengan cara riset penelitian terdahulu.
Penelitian terdahulu adalah upaya peneliti untuk mencari perbandingan dan
selanjutnya untuk menemukan inspirasi baru untuk peneltiain selanjutnya. Pada
bagaian ini peneliti mencamtumkan berbagai hasil penelitian terdahulu terkait dengan
penelitian yang hendak dilakukan, kemudian membuat ringkasannya.

1. Penelitian yang berjudul “Perancangan Sistem Monitoring Dan Pemberi Pakan
Kucing Otomatis Berbasis 10T” oleh (Muhammad Angga Ramadhan, Bambang
Setia Nugroho, Arif Indra Irawan, 2023) dengan menggunakan metode
penelitian pengembangan atau Research & Development (R&D). Sistem ini
dibangun menggunakan mikrokontroler ESP32, sensor ultrasonik, dan motor
servo sebagai aktuator. Sistem ini juga menggunakan konsep penjadwalan pakan
sesuai waktu yang ditentukan melalui aplikasi smartphone. Sistem ini juga dapat
memonitoring jumlah pakan pada wadah.

2. Penelitian yang berjudul “Perancangan Alat Pemberi Makan dan Monitoring
Sisa Pakan Hewan Pemeliharaan Berbasis Microcontroller” oleh (Arief
Rachmansyaha, Ramdan Satraa, Muh. Aliyazid Mudea, 2022) dengan
menggunakan metode penelitian pengembangan atau Research & Development
(R&D). Alat yang dibuat oleh peneliti ini digunakan untuk memberikan hewan
peliharaan makan teratur sesuai yang diinginkan. Peralatan yang dimaksud

adalah peralatan microcontroller menggunakan NODEMCU ESP8266. Node
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MCU merupakan sebuah platform module 10T yang bersifat opensource. Terdiri
dari perangkat keras berupa System on Chip ESP 8266 dari seri ESP buatan
Espressif System, juga firmware yang digunakan menggunakan bahasa
pemrograman scripting Lua.

3. Penelitian yang berjudul “Alat Pemberi Pakan Kucing Otomatis berbasis loT
dengan Sistem kendali Telegram” oleh (Sofitri Rahayu, Jaka Abdul Khoir,
2021). Penelitian ini menggunakan metode penelitian pengembangan atau
Research & Development (R&D) yang bertujuan untuk membuat alat pemberi
pakan kucing otomatis berbasis Microkontroller yang dikendalikan dengan
aplikasi Telegram untuk memudahkan orang yang mempunyai Kkucing
peliharaan dirumah untuk memberi makan kucing peliharaannya secara teratur.
Menggunakan konsep Internet of Things (I0T) melalui sensor ultrasonik pakan

kucing dapat dipantau.

B. Desain Proyek Akhir

Alasan penulis merancang proyek akhir ini dengan menghasilkan sebuah
system tempat makanan hewan peliharaan berbasis 10T sebagai alat bantu untuk
mempermudah memberikan makanan pada hewan peliharaan dan bisa dikontrol dari
jarak jauh. Alat ini bekeja secara otomatis dan bisa mendeteksi sisa makanan hewan
peliharaan dan memberi notifikasi lewat Blynk sehingga membantu dalam proses
memberikan makanan pada hewan yang sebelumnya dilakukan secara manual dan

membutuhkan waktu lebih banyak dan pemborosan pakan jika tempat makanan penuh
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sehingga setelah alat ini selesai maka akan efesien dalam proses penghematan waktu
dan bisa dikontrol dari jarak jauh.

Perancangan sistem tempat makanan hewan berbasis Internet of Things ini
dirancang oleh penulis perkiraan selama kurang lebih 2 bulan yang dimulai pada bulan
september dan selesai pada bulan November 2023, dengan selesainya alat ini maka
diharapkan dapat membantu orang-orang yang memiliki hewan peliharaan saat
memberikan makanan Ketika tidak berada dirumah. Dalam pembuatan alat tidak luput

dari anggaran, anggaran yang dibutuhkan sebagai berikut:

Tabel 2. Anggaran Pembuatan Alat

No Nama Alat Harga Alat
1 ESP32 Rp.100.000
2 Sensor Ultrasonik Rp.50.000
3 Motor Servo Rp.40.000
4 Tabung Penyimpanan pakan Rp.50.000
5 Buzzer Rp.50.000

Total Rp.290.000
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a. Berikut ini adalah desain proyek akhir:

Gambar 9. Desain Proyek Akhir

Berdasarkan design gambar diatas proses kerja system kerja tersebut adalah
sebagai berikut:
1. Sensor Ultrasonik akan mendeteksi sisa pakan pada wadah pakan tersebut
2. Motor Servo akan berputar sebagai penggerak untuk mengeluarkan pakan

b. Berikut adalah desain sistem monitoring tempat makanan hewan peliharaan:

P

|

Gambar 10. Desain Sistem

Berdasarkan desain sistem gambar diatas aliran kerja sistem tersebut adalah

sebagai berikut:



5.

6
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. ESP32 berfungsi sebagai penyambung koneksi internet dan menerima data
dari sensor ultrasonic

. Sensor ultrasonik sebagai pendeteksi sisa pakan

. Motor Servo sebagai penggerak untuk mengeluarkan pakan

. Buzzer akan hidup Ketika ketinggian pakan kurang dari 20cm

Konfigurasi Pin:

. 5V 2> VCC sensor Untrasonik, V+ Motor Servo

. GND - GND sensor Ultrasonik, Buzzer 1:1, GND Motor Servo
. D14 - ECHO sensor Ultrasonik

. D13 - TRIG sensor Ultrasonik

D2 - PWM Motor Servo

. D4 - Buzzer 1:2

erancangan Program Sistem

Setelah menyelasaikan proses perancangan desain proyek akhir, selanjutnya

masuk pada program proyek akhir Pada software wokwi dan bahsa pemrograman

yang dipakai adalah C++.

berikut

Program Untuk monitoring system tempat makanan hewan peliharaan sebagai



#define BLYNK_PRINT Serial

#define BLYNK_TEMPLATE_ID "TMPL6FDTjvL7M"
#define BLYNK_TEMPLATE_NAME "Sistem Pemberi Pakan Hewan Peliharaan"
#define BLYNK_AUTH_TOKEN "cYGTgPtC32yeN02X0jTdg_bazvKOaBJI"

#include <WiFi.h>

#include <WiFiClient.h>
#include <BlynkSimpleEsp32.h>
#include <ESP32Servo.h>

char ssid[] = "Wokwi-GUEST";

char pass[] ="";

#define t 13
#define e 14
#define Buzzer 4

#define SERVO_PIN 2

long echo;

float distance;

int SW_State S=0;
BlynkTimer timer;

Servo servo;

BLYNK_WRITE (V1)



{
SW_State S= param.asint();

if (SW_State_S==1)

{
Serial.printIn("Katup Makanan Dibuka!");
Blynk.virtualWrite(V1, HIGH);
servo.write(90);

}

else

{
Serial.printIn("Katup Makanan Ditutup!");
Blynk.virtualWrite(V1, LOW);
servo.write(0);

¥

}
void setup() {

Serial.begin(9600);

pinMode(t, OUTPUT);

pinMode(e, INPUT);

pinMode(SERVO_PIN, OUTPUT);
pinMode(Buzzer, OUTPUT);
Blynk.begin(BLYNK_AUTH_TOKEN, ssid, pass);
servo.attach(SERVO_PIN);

servo.write(0);

void loop() {

21



Blynk.run();
readSensor();
¥
long pre=0;
void readSensor(){
intvrl,
if(millis()-pre>2000){
pre = millis();
digitalWrite(t, LOW);
delay(10);
digitalWrite(t, HIGH);
delayMicroseconds(10);
digitalWrite(t,LOW);
echo=pulseln(e,HIGH);
distance=(echo/2.0)/29.0;
Blynk.virtualWrite(V0,distance);
if(distance<20){
Blynk.virtualWrite(V2,1);
digitalWrite(Buzzer, HIGH);
}
else{
Blynk.virtualWrite(V2,0);
digitalWrite(Buzzer, LOW);
}

Serial.printIn(distance);

22



23

C. Deskripsi hasil

Tujuan penulis membuat proyek akhir ini adalah untuk membantu orang-orang
yang memiliki hewan peliharaan dan memberi makan hewan tersebut secara manual.
Cara manual ini masih memiliki kekurangan dalam kehidupan sehari-hari dan
mengganggu kegiatan pemilik diluar rumah dan jika pemilik tidak berada dirumah
maka pemberian makan pada hewan peliharaan tidak bisa dilakukan. Perkembangan
teknologi yang pesat dengan harga yg relatif lebih murah maka dimungkinkan untuk
pembuatan alat tempat makanan hewan peliharaan otomatis untuk mempermudah
orang-orang yang memiliki hewan peliharaan dalam memberi makan pada hewan
tersebut dengan hanya melalui notifikasi Blynk. Dengan berhasilnya alat ini dibuat
maka akan mempermudah dalam memberi makan hewan peliharaan dan lebih efesien
terhadap waktu dikarenakan pemilik tidak harus selalu berada dirumah dan
pemantauan dapat dilakukan melalui blynk yang terdapat pada android.
a. Hasil tempat makanan hewan peliharaan

1. Keadaan ketika ketinggian pakan dibawah 20cm
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12.16

12.16
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Gambar 11. Ketinggian Pakan dibawah 20 cm

Terlihat pada Gambar 11, menunjukkan ketinggian pakan di bawah 20 cm
yaitu 12 cm, sehingga terdeteksi oleh sensor dan buzzer akan berbunyi dan
notifikasi akan terkirim pada Blynk dengan system lampu pada Blynk akan hidup
dan pemilik bisa mengontrol dari android dengan cara menekan tombol ON
sehingga katup akan terbuka dan pakan akan turun pada tempat makanan hewan

peliharaan.

2. Keadaan ketika ketinggian pakan diatas 20cm

Simulation

25 = = CD 00:26.647 (#33%

Editing Ultrasonic Distance Sensor
Diatunca: —_—

oy

68.95
68.95
Katup Makanan Ditutup!
68.95
Katup Makanan Dibuka!
68.95

[z oo [ m

Gambar 12. Ketinggian Pakan diatas 20 cm
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Pada Gambar 12 menunjukkan ketinggian pakan sudah di atas 20 cm yaitu
68 cm sehingga terdeteksi oleh sensor dan mengirimkan notifikasi pada blynk
bahwa ketinggian pakan sudah lebih di atas 20 cm, dan pemilik bisa menekan

tombol OFF pada Blynk yang ada di android sehingga katup akan tertutup.

b. Berikut tampilan Blynk pada android

1. Blynk akan menerima notifikasi Ketika tempat makanan hewan hampir kosong

13.39 NP L 67% e

Pengaturan notifikasi  Hapus

i o <

Gambar 13. Notifikasi Blynk
Terlihat pada Gambar 13, terdapat notifikasi yang dikirim pada Blynk yang

terdapat pada android dengan tanda peringatan bahwa ketinggian pakan hewan

peliharaan kurang dari 20 cm.
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2. Berikut tampilan BInyk pada android Ketika ketinggian dibawah 20cm

13.838 @ @ D .

> sistem Pemberi Pakan He...

Com)

Gambar 14. Tampilan Blynk dibawah 20 cm
Pada Gambar 14 adalah tampilan pada Blynk Ketika ketinggian pakan di

bawah 20 cm, sehingga lampu menyala untuk memberitahukan bahwa pakan
harus ditambahkan, ketika ketinggian pakan sudah melebihi 20 cm, maka pemilik

bisa menekan tombol off dan lampu pada Blynk akan mati.

3. Berikut Tampilan Blynk Ketika ketinggian pakan diatas 20cm

o .

>< Sistem Pemberi Pakan He... o

Gambar 15. Tampilan Blynk diatas 20 cm
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Berdasarkan dari hasil akhir yang telah dicantumkan diatas dapat
disimpulkan tujuan dari alat ini sudah tercapai, dapat dilihat dari hasil notifikasi kita
dapat mamantau kondisi tempat makanan hewan peliharaan dari jarak jauh.

Pada studi awal dan persiapan proyek, hal yang dilakukan adalah
mengidentifikasi kebutuhan dan mengumpulkan data. Selanjutnya perancangan
sistem rangkaian perangkat keras dirancang, kode program dikembangkan, dan
aplikasi Blynk diciptakan. Lalu Wokwi digunakan untuk simulasi, dan komponen
perangkat keras diuji secara individual. Selanjutnya untuk implementasi sistem,
perangkat fisik dibangun dan dipasang di rumah para pemilik hewan peliharaan.

Hasil proyek mencerminkan pencapaian tujuan

D. Pembahasan Hasil

Dengan hasil perancangan yang penulis buat yang bertujuan untuk membantu
para pemilik hewan peliharaan, dengan alat ini diharapkan saat pemberian makan
hewan peliharaan menjadi lebih efisien terhadap waktu, volume pada tempat makan
hewan, tidak mengharuskan pemilik untuk berada dirumah karena dapat dikontrol dari

jarak jauh.

Prinsip kerja perancangan alat yang penulis buat yaitu pertama sensor akan
mendeteksi keadaan tempat makanan hewan peliharaan, jika terdeteksi ketinggian
pakan dibawah 20cm, maka buzzer akan berbunyi dan notifikasi akan terkirim pada
Blynk dengan system lampu pada Blynk akan hidup dan pemilik bisa mengontrol dari

android dengan cara menekan tombol ON sehingga katup akan terbuka dan makanan
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akan turun pada tempat makanan hewan peliharaan, dan jika keadaan tempat makanan
hewan tersebut sudah diatas 20cm, maka pemilik bisa menekan tombol OFF pada

Blynk yang ada di android sehingga katup akan tertutup.

Dari perancangan yang telah dilakukan, seluruh prosedur penelitian yang telah
dilakukan dengan baik hingga berhasil menciptakan sistem monitoring tempat
makanan hewan peliharaan otomatis berbasis 10T menggunakan wokwi dengan
notifikasi lewat Blynk. Sistem dapat berfungsi sesuai dengan rancangan yang telah
dibuat. Hasil dari penelitian ini diharapkan dapat memberikan manfaat dan masukan
untuk setiap orang yang memiliki hewan peliharaan dirumah. Kemuadian perancangan
yang telah dilakukan oleh penulis diharapkan dapat dikembangkan kembali oleh

peneliti selanjutnya.

Setelah melakukan perancangan dan pengujian penulis menyadari adanya
keterbatasan dari alat ini, seperti jika koneksi internet tidak ada maka tidak akan
mengirim notifikasi sisa pakan hewan peliharaan, dengan keterbatasan waktu, penulis
Cuma bisa memberikan satu sensor, untuk kedepannya penulis berharap kepada
peneliti yang ingin merancang alat yang sama agar menambahkan sensor load cell
untuk menimbang pakan sesuai yang dibutuhkan dan sensor pir untuk mendeteksi
hewan peliharaan yang mendekati tempat makanan tersebut sehingga notifikasi akan

masuk pada Blynk di android pemilik hewan tersebut.



BAB 11
KESIMPULAN DAN REKOMENDASI
A. Kesimpulan
Setelah membuat Perancangan sistem tempat makanan hewan peliharaan
otomatis berbasis 10T, penulis menarik beberapa kesimpulan sebagai berikut:

1. Sistem ini memungkinkan pemilik hewan peliharaan untuk memberi makan
hewan mereka secara otomatis, bahkan jika mereka tidak berada di rumah
melalui Blynk pada android dengan Esp32 sebagai penyambung koneksi
internet

2. Monitoring menjadi lebih baik dengan adanya sensor Ultrasonik yang
berfungsi sebagai pendeteksi sisa pakan dan motor servo sebagai penggerak
untuk mengeluarkan pakan hewan peliharaan

3. Menggunakan notifikasi Blynk untuk mengontrol dengan cara mengirim
notifikasi pada android tentang kondisi sisa pakan pada tempat makanan

hewan peliharaan

Tujuan dibuatnya perancangan system tempat makanan hewan otomatis
berbasis 10T untuk membantu para pemilik hewan peliharaan dalam memberi makanan
kepada hewan peliharaan mereka tanpa mengharuskan pemilik tersbut berada dirumah,
dengan cara dikontrol dari jarak jauh. Penulis berharap hasil dari perancangan ini dapat

memberikan manfaat bagi setiap orang yang memiliki hewan peliharaan. Penulis juga
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berharap perancangan yang penulis lakukan dapat dikembangkan lebih baik lagi oleh

peneliti selanjutnya.

B. Rekomendasi

Dari perancangan sistem tempat makanan hewan peliharaan otomatis berbasis
0T penulis ingin memberikan rekomendasi untuk peneliti selanjutnya:

Sesuai dengan yang penulis ketik pada pembahasan hasil, penulis
mengharapkan penambahan sensor yaitu sensor pir untuk mendeteksi hewan peliharaan
yang mendekat pada tempat makanan, sehingga notifikasi akan masuk ke pada Blynk
di android, alasan konsep ini tidak penulis lakukan karena keterbatasan waktu.

Berdasarkan perancangan yang penulis buat, alat ini sangat direkomendasikan
pada orang-orang yang memiliki hewan peliharaan sehingga para pemilik hewan
peliharaan tersebut tidak harus selalu berada di rumah karena alat tersebut bisa

dikontrol dari jarak jauh.
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LAMPIRAN

BLYNK PRINT Serial

BLYNK_TEMPLATE_ID "TMPL6FDT]
BLYNK TEMPLATE NAME "Sistem Pemberi Pakan Hewan Peliharaan”
BLYNK_AUTH_TOKEN "cY jTde 71"

Buzzer 4
SERVO_PIN 2

echo;
distance;

SW State S = @;
BlynkTimer timer;
Servo servo;

BLYNK_WRITE (V1)

I
L
SW State S= param.asInt();
(SW State § == 1)

Serial.println("Katup nan Dibuka!");
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Blynk.virtualWrite(V1,
servo.write(98);

intIn("Katup Makanan Ditutup!");
Blynk.virtualWrite(vi, ;
servo.uwrite(@);

in(BLYNK_AUTH TOKEN, ssid, pass);
\(SERVO_PIN);

1
Blynk.run();
readSensor();
}
pre=9;
readSensor(){
vrl;
(mi1lis()-pre>2600){
pre = millis();
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eIn(e, ;
distance=(echo/2.0)/29.0;
Blynk.virtualwWrite(ve,distance);
distance<20
Blynk.virtualwrite(v2,1);
di ~ite(Buzzer, ik

Blynk.virtualWrite(vz,e);
di Write(Buzzer, )

Serial.println(distance);
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