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ABSTRAK

Robot merupakan mesin yang dapat mempermudah pekerjaan
manusia. Kegiatan budidaya perikanan di luar negeri sudah mulai menggunakan
robot untuk meringankan pekerjaannya, seperti kegiatan pemberian pakan,
pembersihan kotoran dan sebagainya. Selama ini pemberian pakan ikan dilakukan
secara konvensional membutuhkan banyak tenaga kerja atau karyawan yang
dipekerjakan untuk membantu memberi pakan ikan. Hal ini jelas tidak efisien karena
membutuhkan banyak waktu dan tenaga para pembudidaya untuk memberi pakan
ikan, sehingga untuk mengatasi hal tersebut maka diperlukan penelitian tentang suatu
alat yang dapat melakukan pemberian pakan yang bersifat otomatis. Rangkaian yang
digunakan pada alat ini berupa rangkaian power supply, rangkaian sensor garis dan
sensor jarak, rangkaian driver motor dan motor servo. Uji coba alat dilakukan pada
akuarium dengan dimensi 30x20x30 cm. Semua Kinerja sistem dari alat ini dapat
bekerja dengan baik, namun memiliki kendala pada pembacaan dari sensor ultrasonik
dalam mendeteksi pakan ikan yang berada dipermukaan akuarium. Pengambilan data
dilakukan dalam waktu 1 minggu dan mengambil sempel dalam 1 hari setiap 5 jam
sekali. Untuk keberhasilan fungsi dari alat ini adalah 42% dari 21 percobaan dalam 1
minggu pada akuarium dengan kondisi permukaan air yang terdapat pakan dan tidak
ada pakan.

Kata kunci : Alat pemberi pakan otomatis, Motor DC, Motor Servo, Sensor
Ultrasonik
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ABSTRACT

Robot is a machine that can facilitate the work of man. Aquaculture activities
abroad have started using robots to ease the job, such as the activities of feeding,
cleaning dirt and so on. During this time feeding the fish is done conventionally
requires a lot of manpower or the personnel employed to help to feed the fish. This is
clearly inefficient because it requires a lot of time and effort the farmers for feeding
fish, so the research purpose is to design a tool that has 2 function as an automatic
fish feeding machine. The circuit used on this instrument in the form of a series of
power supply, circuit line sensor and proximity sensor, motor driver circuit and
servo motors. The trial conducted in the aquariums appliance with dimensions of
30x20x30 cm®. All the system performances of these tools can work well, but lack the
reading of the ultrasonic sensors to detect the food fish on the aquarium surface.
Data collection were performed within 1 week and took a sample of the first day of
every 5 hours. For the success of the function of this tool is 42% of 21 experiments in
1 week in an aquarium with the existened of the feed an no feed at the water surface.

Key words : Automatic Feeder, DC Motor, Servo motor, ultrasonic sensor
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot merupakan alat atau mesin yang dirangkai sedemikian rupa dan
ditambahkan program di dalamnya untuk mempermudah pekerjaan manusia. Robot
dapat digunakan mulai dari skala kecil yaitu untuk kalangan rumah tangga maupun
skala besar yaitu untuk industri, biasanya Robot digunakan untuk tugas yang berat,
berbahaya dan pekerjaan yang berulang-ulang. Kegunaan Robot yang lain yaitu
membantu tugas-tugas manusia seperti mengerjakan hal yang kadang sulit atau
tidak bisa dilakukan manusia secara langsung, misalnya untuk menangani
material radio aktif, merakit mobil dalam industri perakitan mobil, menjelajah
planet mars, sebagai media pertahanan atau perang, dan sebagainya. Saat ini
robot selain untuk membantu pekerjaan manusia juga digunakan dalam bidang
hiburan bahkan sebagai alat pembantu rumah tangga, seperti alat penyedot debu
otomatis, alat pemotong rumput, dan sebagainya.[1]

Robot dapat dirancang dan ditambahkan program di dalamnya untuk dapat
digunakan sesuai dengan kebutuhan [2]. Pada hal yang berkaitan dengan kegiatan
budidaya perikanan di luar negeri sudah mulai menggunakan Robot untuk
meringankan pekerjaannya, seperti kegiatan pemberian pakan, pembersihan kotoran
dan sebagainya. Namun, di Indonesia pada skala kecil belum banyak yang
menggunakan Robot untuk meringankan pekerjaan tersebut. Sehingga perlu

dirancang Robot yang sesuai dengan kebutuhan untuk memenuhi skala kecil tersebut.



Prospek budidaya perikanan yang cerah pada saat ini yaitu budidaya ikan air tawar
dikarenakan memiliki permintaan pasar yang cukup besar, namun para pembudidaya
belum dapat memenuhi permintaan pasar tersebut [3]. Cara yang dapat digunakan
untuk memenuhi permintaan pasar maka para pembudidaya mempunyai tenaga yang
lebih dalam hal pemeliharaan ikan hingga ikan layak untuk diperjual belikan. Salah
satu pekerjaan pembudidya yang dapat menyita waktu dan tenaga adalah pada saat
pemberian pakan. Pemberian pakan pada tahap-tahap tertentu seperti tahap
pembenihan membutuhkan waktu yang sesuai karena pada ikan air tawar umur —
umur tertentu ikan tidak dapat ditentukan berapa banyak intensitas pakan yang
diberikan.

Dari permasalahan tersebut, maka perlu direncanakan adanya sebuah
penelitian untuk membuat suatu sistem yang mampu menangani berbagai
permasalahan tersebut. Rencana penelitian tersebut dituangkan dalam judul,
“Rancang Bangun Alat Pemberi Pakan Ikan Otomatis Berbasis Mikrokontroler
Arduino NANO”. Untuk itu, diajukan perumusan dan pembatasan masalah sebagai

berikut.

1.2 Rumusan Masalah

Permasalahan yang akan dibahas pada skripsi ini adalah:

1. Membuat alat yang dapat memberi pakan ikan secara otomatis
menggunakan mikrikontroler

2. Bagaimana cara kerja alat pemberi pakan ikan otomatis menggunakan

mikrokontroler dengan sensor ultrasonik



1.3 Batasan Masalah

Agar penilitian yang dilakukan menjadi lebih terarah tanpa mengurangi

maksud dan tujuan, maka ditentukan batasan masalah sebagai berikut :

1.

2.

Mikrokontroller yang digunakan menggunakan Arduino Nano.

Software yang digunakan menggunakan Arduino.

Pembuatan rangkaian otoamtisasi perputaran motor buka tutup katup
pakan ikan.

Pembuatan rangkaian interface sensor ultrasonik terhadap ketinggian air
yang dikontrol oleh mikrokontroler.

Menggunakan Motor dc 12V sebagai penggerak

1.4 Tujuan Penelitian

Maksud dan tujuan dari tugas akhir ini adalah:

1.

2.

Melakukan rancang bangun pemberi pakan otomatis

Merancang dan mengimplementasikan algoritma pergerakan dari alat
pemberi pakan.

Menguji hasil dari perancangan dan implementasi pembuatan alat

pemberi pakan ikan.

15 Metode Penelitian

Metode penelitian yang digunakan pada penelitian kali ini adalah sebagai

berikut:



1. Studi Literature, yaitu studi kepustakaan dari buku-buku, ebook, dan
bahan-bahan referensi yang berhubungan tentang rancang bangun
pemberi pakan.

2. Studi Eksperimen, yaitu perancangan, pembangunan dan pengujian pada
alat pemberi pakan untuk mengetahui adanya perubahan atau tidak pada

suatu keadaan yg dikontrol yang menghasilkan suatu nilai / data.

1.6 Sistematika Penulisan

Sistematika penulisan penilitian ini tersusun dari lima bab yang meliputi :
Bab | Pendahuluan menjelaskan mengenai latar belakang masalah, tujuan penulisan,
rumusan masalah, batasan masalah, metode penulisan, dan sistematika penulisan.
Bab Il Landasan Teori menjelaskan mengenai teori-teori yang digunakan sebagai
landasan seperti, komponen-konponen pendukung kerja alat, dan software yang
digunakan. Bab 1l Metode analisa menjelaskan mengenai pembuatan dan
mengkonfigurasi seluruh perangkat yang ada pada alat termasuk aktuator dan sensor.
Bab IV Simulasi dan Pengujian membahas tentang uji coba alat pada aquarium yang
digunakan untuk pengambilan data yang dijadikan kesimpulan. Bab V Penutup
menjelaskan hasil kesimpulan dari seluruh penelitian yang dilakukan dan mengambil

saran dari kesimpulan yang dibuat.
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