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ABSTRAK ix

Abstrak

Pemberi pakan ikan otomatis merupakan sebuah alat yang mampu memberi pakan

ikan sesuai dengan waktu sebenarnya (real time) dan takaran yang telah ditentukan

secara otomatis menggunakan mikrokontroller dalam penelitian ini yang digunakan

yaitu Arduino. Pada penelitian ini dilakukan perancangan desain elektrik, mekanik

dan flowchart untuk membangun alat pakan ikan otomatis yang dapat menyebarkan

pakan sesuai dengan takaran dan waktu yang telah ditentukan di tengah kolam.

Desain dari takaran pakan dibuat berdasarkan model rotary air lock sedangkan untuk

pelontar pakan dibuat dari model penyebar segala arah yang kemudian dikembangkan

dengan desain yang sesuai kebutuhan.

Berdasarkan hasil merancang dan membangun alat pemberi pakan ikan otomatis

berbasis arduino didapatkan beberapa masalah saat alat sedang melakukan

perpindahan pakan dikarenakan kurangnya torsi dari motor stepper yang digunakan.

Untuk menggerakan 1 buah chamber ke posisi selanjutnya dibutuhkan 128 step dari

half-step motor steper, dimana setiap chamber dapat memindahkan pakan dalam

1 bilik sebanyak 13 gram pada volume 33,3846 cm3. Jarak lontaran terjauh yang

sudah dilakukan pada percobaan yaitu menggunakan PWM 50% dengan jarak 9,6

m. Penelitian ini berhasil membangun sebuah purwarupa alat pemberi makan ikan

otomatis dengan kapasitas 3 kg.



ABSTRACT xi

Abstract

Automatic fish feeder is a tool that is able to provide fish feed according to real
time (real time) and the dosage has been determined automatically using the
microcontroller in this study which is Arduino. In this research, electrical, mechanical
and flowchart designs were carried out to build an automatic fish feeder that could
distribute feed according to a predetermined dose and time in the middle of the pond.
The design of the feed dose is made based on the rotary air lock model, while the
feed ejector is made from a multidirectional spreader model which is then developed
with a design according to needs.
Based on the results of designing and building an Arduino-based automatic fish
feeder, several problems were found when the tool was moving feed due to the lack of
torque from the stepper motor used. To move 1 piece of chamber to the next position
it takes 128 steps from half-step stepper motors, where each chamber can move 13
grams of feed in 1 chamber at a volume of 33.39 cm3. The farthest ejection distance
that has been carried out in the experiment is using PWM 50% with a distance of
9.6 m. This research succeeded in building a prototype of an automatic fish feeder
with a capacity of 3 kg.
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Bab 1

Pendahuluan

Bab 1 membahas latar belakang masalah pada alat pemberi pakan ikan otomatis
berbasis Arduino, batasan masalah, asumsi, tujuan, dan manfaat dari perancangan
subsistem pengendali pada alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis arduino. Pada
bab ini, dijelaskan juga metodologi dan sistematika penyusunan dokumen penelitian
ini.

1.1 Latar Belakang Masalah
Indonesia sebagai negara maritim dimana merupakan negara bahari dengan kepulauan
terbesar di dunia, memiliki berbagai hasil bumi yang melimpah yaitu sumber
daya perikanan [5]. Ikan merupakan sumber pangan dengan keunggulan tersendiri
diantaranya memiliki angka nutrisi yang cukup, dapat diolah menjadi berbagai
hidangan, proses produksi relatif singkat, harga relatif lebih murah, dan produksi
yang mudah di Indonesia [6]. Angka Konsumsi Ikan (AKI) nasional menurut
data [7] Kementrian Kelautan dan Perikanan(KKP) setiap tahun mengalami
peningkatan. Berkembangnya teknologi di Industri 4.0 mengharuskan masyarakat
untuk meningkatkan taraf hidup dengan pengoptimalan usaha perikanan seperti yang
dijelaskan pada UU 45 tahun 2000 yaitu dengan membuat sebuah alat yang mampu
meningkatkan kualitas dan kuantitas ikan yaitu pemberi pakan ikan otomatis [6].
Pemberi pakan ikan otomatis merupakan sebuah alat yang mampu memberi
pakan ikan sesuai dengan waktu sebenarnya (real time) dan takaran yang telah
ditentukan secara otomatis menggunakan mikrokontroller dalam tugas akhir ini
yang digunakan yaitu Arduino [8]. Penggunaan alat pemberi pakan ikan otomatis
dapat meningkatkan kualitas ikan dari segi berat dan kesehatan karena pemberian
pakan yang tidak berlebih sehingga kebersihan media budidaya terjaga dan waktu
pemberian pakan yang tepat waktu sesuai dengan kebutuhan [9]. Keuntungan
lain yang didapatkan adalah biaya yang lebih murah dibandingkan harus menyewa
karyawan dan meminimalisir human error dalam pemberian pakan.

1
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Terdapat berbagai model pemberi pakan ikan otomatis bergantung dengan kebutuhan
[10], pada tugas akhir ini model yang digunakan adalah pemberi pakan ikan otomatis
yang dapat mengapung diatas air sehingga mampu menyebarkan pakan di tengah
media budidaya [2]. Untuk membuat alat tersebut terdapat dua bagian perancangan
yaitu rancang dan bangun alat pemberi pakan ikan otomatis dan perancangan
pelampung sekaligus energi listrik untuk pakan ikan otomatis berbasis arduino
sehingga tugas akhir ini akan dikerjakan oleh dua mahasiswa yang kemudian disebut
dengan projek bersama. Pada tugas akhir ini akan difokuskan pada rancang dan
bangun alat pemberi pakan ikan otomatis untuk ikan nila yang didalamnya terdapat
mekanisme penakaran pakan menggunakan chamber yang digerakan oleh motor
stepper seperti pada [2], penyebaran pakan menggunakan pelontar yang digerakan
motor DC yang menyerupai konsep penyebaran bibit menggunakan broadcast spreader,
dan untuk mendapatkan real-time dalam pemberian pakan digunakan modul Real
Time Clock (RTC).

1.2 Identifikasi dan Perumusan Masalah.
Dari beberapa permasalahan yang dipaparkan pada subbab 1.1, maka beberapa
masalah yang dapat diidentifikasi adalah sebagai berikut:

1. Kebanyakan pemberian pakan ikan masih dilakukan secara manual.

2. Takaran pemberian pakan ikan yang diberikan terkadang berlebihan atau
bahkan kurang.

3. Jangkauan penyebaran pakan ikan yang kurang merata menyebabkan ikan
tidak mendapatkan pakan atau kurang mendapatkan pakan yang cukup.

Berdasarkan latar belakang dan identifikasi yang telah dijelaskan, perumusan masalah
mengenai rancang dan bangun pemberi pakan ikan otomatis berbasis arduino antara
lain:

1. Bagaimana cara merancang dan membangun pengendali pakan ikan otomatis
yang mampu memberikan pakan sesuai dengan kebutuhan dan memiliki jarak
penyebaran pakan yang sesuai?

1.3 Batasan Masalah dan Asumsi
Untuk memecahkan masalah pada pada subbab 1.2, terdapat beberapa batasan
masalah yang dapat diperhatikan:

1. Kesetimbangan alat tidak diperhitungkan.

2. Pakan ikan yang digunakan adalah pakan ikan kering dengan ukuran 3 mm.
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3. Variabel yang dapat diubah secara manual melalui keypad adalah waktu
pemberian pakan, jarak lontaran pakan, dan jumlah pakan.

Selain batasan masalah, terdapat beberapa asumsi yang digunakan dalam penelitian
ini, yaitu:

1. Pemberi pakan ikan otomatis sudah dapat seimbang dan mengapung diatas
air.

2. Kolam yang akan ditempatkan sistem ini sudah memiliki sumber listrik.

3. Alat dapat digunakan pada kondisi cuaca terang dan kondisi air yang tenang.

4. Saat pengisian pakan kedalam takaran pakan melalui wadah tabung plastik,
pakan mengisi penuh bilik pada takaran.

1.4 Tujuan Tugas Akhir
Tujuan dari rancang dan bangun alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis arduino
adalah merancang dan membangun alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis
arduino yang dapat memberi pakan ikan dengan takaran pakan, jarak lontar pakan,
dan waktu yang telah ditentukan.

1.5 Manfaat Tugas Akhir
Berdasarkan tujuan pada subbab 1.4, maka manfaat dari rancang dan bangun alat
pemberi pakan ikan otomatis berbasis arduino adalah:

1. Memudahkan petani dalam melakukan pemberian pakan ikan sesuai dengan
takaran pakan ikan, jarak lontaran pakan, dan waktu yang telah ditentukan
secara teratur sesuai dengan kebutuhan.

2. Mengetahui berbagai model dari pemberi pakan ikan otomatis sehingga dapat
membuat dan mengembangkan model tersebut.

1.6 Metodologi Tugas Akhir
Berikut akan ditunjukan alur pengerjaan atau metodologi dari alat pemberi pakan
ikan otomatis dalam bentuk diagram alur yang diwakili oleh diagram 1.1.
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Gambar 1.1 Metodologi Pengerjaan

1. Melakukan studi literatur pada "Rancang dan Bangun Alat Pemberi Pakan
Ikan otomatis".

2. Mengobservasi desain dan cara kerja dari beberapa model alat yang sudah ada.

3. Menetukan model dan komponen yang akan digunakan pada alat berdasarkan
kekurangan dan kelebihan dari model yang diobservasi.

4. Membuat model perangkat keras dari alat pemberi pakan ikan otomatis.
Seperti penempatan sensor, aktuator, penempatan takaran pakan, penempatan
penyebar pakan, dan penempatan komponen lainnya pada aplikasi Solidworks.

5. Melakukan perhitungan pada komponen dan model yang akan digunakan
seperti torsi, sudut dan gaya sentrifugal pada takaran pakan dan penyebar
pakan.

6. Membuat model elektrik untuk sistem pemberi pakan ikan otomatis berdasarkan
komponen yang digunakan pada aplikasi Protheus.

7. Merancang dan melakukan simulasi sistem pada aplikasi Arduino UNO.

8. Membangun pakan ikan mendiri berbasis arduino berdasarkan desain yang
telah dibuat.

9. Melakukan uji coba pada alat pemberi pakan ikan otomatis berbasis Arduino
hingga sistem bekerja sesuai tujuan.

1.7 Sistematika Penulisan
ini dibagi menjadi 5 bab, yakni sebagai berikut:

1. Bab 1 Pendahuluan. Dalam bab ini dijelaskan mengenai latar belakang
masalah, identifikasi dan perumusan masalah, batasan masalah dan asumsi,
tujuan Tugas Akhir, manfaat Tugas Akhir, metodologi Tugas Akhir serta
sistematika penulisan .
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2. Bab 2 Tinjauan Pustaka. Bab ini berisi tentang dasar teori yang
digunakan yaitu model dari takaran pakan dan penyebar pakan, mikrokontroller,
sensor dan aktuator yang akan digunakan. Teori-teori dasar ini diperoleh
melaluiff proses telaah pustaka yang intensif pada sejumlah pustaka yang
direkomendasikan oleh dosen pembimbing.

3. Bab 3 Perancangan Sistem. Dalam bab ini dipaparkan antara lain:

• Rincian desain.

• Rencana pembuatan pakan ikan otomatis berbasis arduino.

• Rencana pengujian sistem.

• Rincian biaya

4. Bab 4 Implementasi dan Analisa Sistem. Pada bagian ini ditunjukkan
hasil dari rencana pengujian dan hasil analisa dari pengujian yang sudah
dilakukan.

5. Bab 5 Kesimpulan dan Saran. Pada Bagian ini diberikan kesimpulan
sebagai ringkasan singkat hasil analisa yang didapat dan saran untuk
pengembangan alat ke tahap selanjutnya.
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