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ABSTRAK ix

Abstrak

Pada tahun 2022, Lab Sistem Kontrol & Robotika, Program Studi Teknik Elektro
(Konsentrasi Mekatronika) Universitas Katolik Parahyangan merancang sebuah
sistem otomatis untuk membantu proses budidaya ikan di tambak. Pada sistem
yang telah dirancang tersebut terdapat modul mandiri untuk memberi pakan ikan
secara otomatis. Penelitian ini merupakan bagian dari modul pemberi pakan ikan
atau Modul PPIM yang memiliki fungsi mampu memberikan daya serta mengangkut
dan menggerakan modul pemberi pakan ini ke tengah tambak. Karena kebutuhan
rancangan sistem mampu mandiri dan beroperasi dengan konsumsi daya listrik,
maka untuk kebutuhan dayanya digunakan baterai. Kebutuhan yang lain adalah,
modul pemberi pakan ini harus mampu mengapung di air serta dapat bergerak
berpindah tempat dengan dikendalikan jarak jauh yaitu dari pinggir tambak. Untuk
itu perlunya perancangan modul yang dapat mengapungkan sistem pemberi pakan
otomatis dan pengendaliannya dapat dilakukan dari jarak jauh.

Hasil dari penelitian ini adalah berhasilnya dirancang modul pengapung yang dapat
mengapungkan dan menggerakan Modul PPIM. Sistem Pengapung yang dirancang
pada penelitian ini dapat menopang beban maksimal 34,82 kg. Modul penggerak
mampu menggerakkan modul pengapung dengan kecepatan maksimum 0,0909 m/dtk.
Sedangkan sistem kendali modul pengapung bergerak dapat terhubung secara nirkabel
dengan jangkauan maksimum 11 m. Setelah dilakukan perhitungan Kapasitas baterai
berdasarkan kebutuhan komponen yang diberi daya, maka kapasitas baterai yang
dipilih adalah 18 Ah yang dapat menyuplai listik ke Modul Pengapung Bergerak dan
Sistem Pemberi Pakan Ikan Mandiri dengan durasi 7 hari.



ABSTRACT xi

Abstract

In 2022, the Control Systems & Robotics Lab, Study Program Electrical
Engineering (Mechatronics Concentration) Parahyangan Catholic University designed
an automatic system to help the process of cultivating fish in ponds. In the system
that has been designed, there is an independent module to feed fish automatically.
This research is part of the automated fish feeding module or PPIM Module which
has the function of being able to provide power as well as transport and move this
feeding module to the middle of the pond. Because the module design needs to be
independent and operate using electric power, thus batteries are used for electric
power requirements. Another requirement is that the feeding module must be able
to float in water and be able to move from place to place by remote control, namely
from the edge of the pond. For this reason, it is necessary to design a module that
can float the automated feeding system and control it remotely.

The result of this research is the successful design of a floating module that can
float and move the PPIM Module. The float module designed in this research can
support a maximum load of 34.82 kg. The drive module is capable of moving the float
module with a maximum speed of 0.0909 m/s. Meanwhile, the float drive module
control system can be connected wirelessly with a maximum range of 11 m. After
calculating the battery capacity based on the needs of the components to be powered,
the battery capacity chosen is 18 Ah which can supply electricity to the Drive Float
Module and Automated Fish Feeding System for 7 days.
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Daftar Simbol dan Variabel

PPIM Pemberi Pakan Ikan Mandiri
F A gaya apung
N Newton
ρo massa jenis cairan yang berpindah
g percepatan gravitasi di bumi
V o volume cairan yang berpindah
kg kilogram
m meter
dtk detik
ρf massa jenis air tawar
VB volume benda yang tercelup dalam air
Fnet gaya apung bersih
SF nilai faktor keamanan (safety factor)
m massa benda
rB jari-jari pipa PVC
AB luas permukaan pipa PVC
lB panjang pipa PVC
Fapung gaya apung susunan pipa PVC
Wpvc berat susunan pipa PVC
WBG beban komponen boks baterai dan gearbox
WP K berat modul PPIM dan kapasitas pakan
lD panjang modul pengapung
BD lebar modul pengapung
HD tinggi modul pengapung
dD sarat tinggi air modul pengapung
Cb koefisien blok modul pengapung
CP koefisien prismatik modul pengapung
LOA panjang keseluruhan modul pengapung
LW L panjang garis air modul pengapung
VD volume modul pengapung di bawah permukaan air
△ berat displacement modul pengapung
SD luas permukaan badan modul pengapung
Rtotal tahanan total modul pengapung
vs kecepatan linier modul pengapung bergerak
PE daya efektif motor dari modul pengapung bergerak
HP horsepower
W Watt
V Volt
I kuat arus listrik
A Ampere
Wh Watt-hour
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tK durasi waktu pengoperasian komponen
Ah Ampere-hour



Bab 1

Pendahuluan

Penelitian ini tergabung dalam proyek gabungan yang dinamakan Fishery 4.0, dimana
terbagi dalam dua modul besar yaitu Fish Feeder Module dan Water Quality &
Environment Monitoring Module yang dijelaskan pada Gambar 1.1. Penelitian ini
akan merancang sistem pengapung untuk Modul Pemberi Pakan Ikan Mandiri (Fish
Feeder Module). Penelitian ini dirancang untuk dapat dipasangkan bersamaan dengan
Fish Feeder Module. Penelitian ini bertujuan untuk merancang sistem pengapung
bergerak.

Gambar 1.1 Bagan unit-unit dalam Fishery 4.0

1.1 Latar Belakang Masalah
Salah satu kegiatan pembubidayaan di tambak adalah pemberian pakan ikan.
Masalah yang muncul pada kegiatan pemberian pakan ikan adalah kurangnya
konsistensi jumlah pakan yang diberikan serta waktu pemberian pakan ikan yang
berbeda-beda. Pemecahan masalah yang dapat dilakukan adalah dengan perancangan
Modul Pemberian Pakan Ikan Mandiri (PPIM).

Berdasarkan penelitian [1], perancangan pemberian pakan ikan yang diletakkan di
tengah kolam dengan penyebar segala arah bisa menghasilkan penyebaran pakan ikan
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yang lebih merata di area kolam. Karena alasan tersebut maka telah dirancangnya
sebuah modul untuk pemberi pakan ikan secara mandiri yang disebut Modul PPIM.
Karena metode penempatan Modul PPIM adalah di tengah kolam, maka sistem
pemberian pakan tersebut harus bisa terapung di tengah tambak. Maka dari itu,
perlu perancangan sebuah sistem pengapung yang mampu menopang beban Modul
PPIM. Modul pengapung bergerak dirancang juga agar modul pengapung dapat
digerakkan menuju atau dari tengah kolam. Modul PPIM dan modul pengapung
bergerak beroperasi dengan penggunaan sumber daya listrik yang sama. Karena
peletakkannya di tengah kolam yang jauh dan rumit untuk mendapat sumber listrik,
maka perlunya sumber daya listriknya tersendiri atau independen. Maka dari itu
dipilihlah baterai sebagai penyimpan sekaligus penyedia daya listrik ke Modul PPIM
dan modul pengapung bergerak. Baterai dipilih karena baterai dapat menyimpan
dan menyediakan daya listrik dan ketika habis dapat diisi ulang dayanya dan
disambungkan kembali ke modul. Baterai juga dapat dikombinasikan dengan modul
panel surya sehingga hanya dengan konsumsi energi surya dari matahari ketika siang
hari dan tanpa perlunya pengecasan secara berkala.

Tujuan penelitian ini adalah untuk merancang modul pengapung yang dapat
menopang beban keseluruhan sistem pemberian pakan ikan yang termasuk sistem
pemberian pakan itu sendiri (Modul PPIM), kapasitas pakan ikan, dan penyedia
daya listrik berupa baterai. Sistem pengapung yang dirancang memiliki ukuran
berdasarkan Modul PPIM yang telah dirancang sebelumnya. Sistem kendali
dirancang untuk mengendalikan sistem penggerak dari sistem pengapung secara
nirkabel dari jarak jauh. Sistem sumber daya listrik yaitu baterai dirancang dengan
tujuan dapat menyediakan daya listrik ke Modul PPIM dan Modul Pengapung
Bergerak selama durasi waktu yang ditentukan.

1.2 Identifikasi dan Perumusan Masalah.
Berdasarkan latar belakang yang ada, maka didapatkan beberapa identifikasi masalah
dan dirumuskan beberapa masalah yaitu :

1. Bagaimana merancang modul pengapung bergerak untuk Modul PPIM yang
telah dirancang sebelumnya?

2. Bagaimana merancang modul pengapung penggerak dan sistem kendali nirkabel
yang dapat mengendalikan pergerakan modul pengapung bergerak tersebut?

3. Bagaimana merancang sistem penyedia daya listrik untuk Modul PPIM yang
telah dirancang sebelumnya?

1.3 Batasan Masalah dan Asumsi
Pada penelitian ini, sesuai latar belakang masalah yang telah dijabarkan, maka
ditentukan beberapa batasan masalah dan asumsi. Batasan dalam penelitian ini
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antara lain :

1. Penelitian ini hanya difokuskan kepada Modul Pengapung, Modul Penggerak
Pengapung dan Penyediaan Daya Listrik yang akan dihubungkan dengan Modul
PPIM yang telah dirancang sebelumnya.

2. Sistem Pengapung hanya bisa menopang beban maksimum 34,82 kg.

3. Pergerakan sistem pengapung dikendalikan secara manual yaitu maju, mundur,
rotasi kiri dan rotasi kanan.

4. Kecepatan pergerakan sistem dikendalikan oleh input dari user secara manual
dalam pemrograman.

5. Rancangan sistem sumber daya listrik digunakan oleh Modul PPIM dan Modul
Pengapung Bergeak dengan faktor konsumsi baterai yang telah ditentukan.

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

1. Modul Pengapung dan Modul Penggerak Pengapung digunakan pada perairan
tambak air tawar dan situasi kondisi air tenang.

1.4 Tujuan Tugas Akhir
Tujuan dari Tugas Akhir adalah :

1. Merancang modul pengapung untuk Modul PPIM yang telah dirancang
sebelumnya.

2. Merancang modul penggerak untuk modul pengapung beserta sistem pengen-
daliannya yang bekerja secara nirkabel dari jarak jauh.

3. Merancang penyedia daya listrik untuk Modul PPIM yang telah dirancang
sebelumnya dan Modul Pengapung Bergerak.

1.5 Manfaat Tugas Akhir
Manfaat dari Tugas Akhir adalah :

1. Hasil perancangan sistem pengapung dapat dijadikan pedoman untuk
perancangan sistem pengapung dengan penggunaan pipa PVC.

2. Hasil perancangan modul pengapung bergerak dapat dijadikan pedoman untuk
perancangan sistem penggerak yang dikendalikan secara nirkabel.

3. Hasil perancangan dapat digunakkan di kemudian hari untuk dikembangkan
lebih lanjut agar bisa diproduksi secara massal.
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1.6 Metodologi Tugas Akhir
Pada pelaksanaan Tugas Akhir ini, terdapat urutan pengerjaan atau metodologi
yang dilakukan, yaitu :

1. Studi literatur pada penelitian berdasarkan teori menyangkut "Perancangan
Modul Pengapung Bergerak untuk Modul Pemberi Pakan Ikan Mandiri".

2. Perhitungan beban yang perlu ditopang oleh modul pengapung berdasarkan
komponen dan beban yang digunakan pada Modul PPIM yang telah dirancang
sebelumnya dan komponen dari modul pengapung bergerak.

3. Perancangan desain sistem pengapung pada software SolidWorks dan perhi-
tungan massa maksimum yang dapat ditopang sistem pengapung tersebut.
Dan dilakukan perbandingan massa maksimum yang dapat ditopang sistem
pengapung dengan massa beban yang perlu ditopang.

4. Perancangan dan pemodelan sistem penggerak pengapung. Dilakukan
pemilihan komponen, sistem nirkabel, dan sistem kendali yang digunakan.
Pemodelan sistem penggerak sistem pengapung pada program SolidWorks.

5. Perancangan sumber daya listrik. Dilakukan identifikasi beban setiap komponen
yang dihubungkan ke sumber daya listrik, dan pemilihan spesifikasi baterai
berdasarkan parameter kapasitas baterai.

6. Pengujian sistem pengapung dengan menaruh substitusi beban dengan massa
yang sama dengan Modul PPIM.

7. Pengujian sistem penggerak untuk sistem pengapung dengan dilakukan
pengukuran kecepatan dan durasi untuk rotasi 90 derajat dari sistem penggerak
pengapung secara bersamaan juga dilakukan pengukuran jarak maksimum dari
sistem kendali.

8. Pengujian sistem pemberi daya listrik dengan menghubungkan semua komponen
dari penelitian ini dan Sistem Pemberi Pakan Ikan Mandiri serta pengecekkan
keseluruhan sistem dapat bekerja.

Metodologi Tugas Akhir juga diilustrasikan dengan diagram alir pada Gambar 1.2.
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Gambar 1.2 Diagram Alir Metodologi Tugas Akhir

1.7 Sistematika Penulisan
ini dibagi menjadi 3 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 .

2. Bab 2 Tinjauan Pustaka. Bab ini berisi teori-teori yang berhubungan
dengan pemecahan masalah dan dibutuhkan dalam pengolahan data serta
analisis. Teori-teori yang dikemukakan merupakan teori yang menyangkut
judul "Perancangan Modul Pengapung Bergerak untuk Modul Pemberi Pakan
Ikan Mandiri". Teori-teori dasar ini diperoleh melalui proses telaah pustaka yang
intensif pada sejumlah pustaka yang direkomendasikan oleh dosen pembimbing.
Teori tersebut digunakan pada Tugas Akhir seperti Hukum Archimedes, Gaya
Apung, jenis keadaan gaya apung, perhitungan gaya apung, perhitungan beban
listrik, dan perhitungan kapasitas baterai.
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3. Bab 3 Perancangan Sistem. Dalam bab ini dipaparkan antara lain:

(a) Spesifikasi sistem yang diusulkan.

(b) Rancangan, rincian, dan proses pembuatan desain dari keseluruhan sistem.

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 berisi kesimpulan yang
ditarik dari hasil pengujian sistem yang dibuat serta saran yang dapat digunakan
sebagai pengembangan selanjutnya.
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