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ABSTRAK

Proses pemberian pakan ternak umumnya dilakukan secara manual menggunakan tenaga
manusia. Hal ini dirasa kurang efektif dan efisien karena dapat menyita banyak waktu, tenaga,
dan pengeluaran. Pada penelitian ini telah dilakukan perancangan sistem pemberi pakan ternak
otomatis dengan mikrokontroller ESP32 yang dapat terhubung ke smartphone melalui aplikasi
Blynk sehingga pemberian pakan dapat dilakukan dari jarak jauh. Penelitian ini bertujuan untuk
memastikan pemberian pakan yang tepat, konsisten, dan memberikan kemudahan peternak dalam
memantau pakan ternak melalui smartphone. Metode yang dilakukan yaitu metode eksperimen
dengan menggunakan motor DC power window untuk mendistribusikan pakan, sensor ultrasonik
untuk mengukur jarak ketersediaan pakan dan sensor inframerah yang mendeteksi jika pakan
sudah penuh. Sistem juga dapat di-setting untuk bekerja secara manual. Hasil yang diperoleh
menunjukkan jika alat dapat bekerja dengan baik dan memudahkan peternak dalam proses
pemberian pakan dengan smartphone tanpa harus langsung ke kandang ternak. Banyaknya
volume pengisian pakan juga dapat disesuaikan dengan kebutuhan peternak yang diatur dengan
lamanya waktu pemberian pakan pada program.
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PENDAHULUAN

Peternak merupakan suatu profesi yang tidak lagi asing, terutama di Indonesia dan
masih banyak peternak yang memberikan pakan dengan cara manual dengan
menggunakan tenaga manusia (A. Faroqi, A. N. Utama, 2020). Pakan merupakan
faktor utama dalam budidaya ternak. Proses pemberian pakan dalam jumlah
banyak dan tepat waktu secara manual akan mengalami kesulitan sehingga kurang
efektif dan efisien (Prihantoro, 2021). Rata-rata peternak di Indonesia masih
memberikan pakan secara manual dengan berjalan sepanjang kandang untuk
mengisi tempat pakan ternak (Aziz & Haryanti, 2020). Hal ini kurang efektif
karena dapat menyita waktu dan tenaga (Fenty Ariani, Arnes Yuli Vandika,
2019).

Dalam pemeliharaan hewan ternak, pemberian pakan secara teratur
merupakan hal penting yang harus dilakukan guna menentukan kualitas produksi
dan meminimalisir kekurangan nutrisi yang dapat mengakibatkan kematian hewan
ternak (Kristiawan et al., 2021). Seringkali peternak lupa atau tidak sempat

memberikan pakan secara langsung dan konsisten ke kandang sehingga terjadi
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keterlambatan (Surahman ez al., 2021). Hal ini dapat menyebabkan peningkatan
angka kematian dan kemungkinan penyakit (Edwan, 2020). Namun, keterlibatan
manusia yang berlebihan dalam memberikan pakan ternak juga dapat
menyebabkan wabah penyakit, kelelahan, dan kekurangan gizi atau nutrisi
(Owusu-debrah & Bayor, 2022).

Guna mengatasi permasalahan tersebut, penggunaan sistem pakan
otomatis dapat menjadi solusi efektif sehingga pemberian pakan dapat diatur
dengan tepat dan konsisten tanpa harus hadir secara fisik ke kandang, sehingga
dapat mengurangi waktu dan tenaga kerja (Malini et al., 2023). Perkembangan
peralatan elektromekanis dan elektronika yang digunakan pada fasilitas ternak
terus mengalami kemajuan (Owusu-debrah & Bayor, 2022). Penelitian tentang
sistem pakan otomatis telah menjadi perhatian besar. Penelitian tentang alat pakan
ikan otomatis berbasis power supply solar panel sebagai sumber dayanya dan
dapat diaplikasikan di smartphone dengan memanfaatkan sinyal bluetooth sebagai
media informasinya telah dilakukan (Deasy Kartikasari, 2023). Dalam jurnal
(Kim S, 2019) telah dilakukan pengembangan sistem pakan otomatis berbasis IoT
dan mesin learning untuk peternakan ayam. Jurnal tersebut tidak membahas
tentang implementasi teknik yang muncul pada penggunaan sistem pakan
otomatis. Desain dan implementasi sistem pakan berbasis IoT yang dapat
dikendalikan dari jarak jauh telah dilakukan (A Smith, 2020). Namun, data yang
dikumpulkan terbatas sehingga mempengaruhi validitas dan pembaruan temuan.
Dalam penelitian lain digunakan juga sensor inframerah yang diintegrasikan
dengan relay, motor servo, dan AC dengan pengaturan delay. Namun dalam
penelitian tersebut sistem tidak dihubungkan dengan Internet of Things (IoT)
(Sari, 2022). Penelitian terkini yang memanfaatkan arduino uno juga dilakukan
oleh Natho et al., (2023) tentang rancang bangun sistem pakan otomatis dengan
menggunakan arduino uno dan sistem pengontrol tertanam, di mana platform
prototipe akan berbunyi jika pakan ternak berada dalam jumlah minimum. Namun
sistem tersebut juga tidak dihubungkan dengan Internet of Things (10T).

Pada penelitian ini dibuat rancang bangun sistem pemberi pakan ternak
otomatis dengan menggunakan mikrokontroler ESP32 yang dapat dihubungkan ke

smartphone melalui aplikasi Blynk sehingga pemberian pakan dapat dilakukan
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dari jarak jauh. Mikrokontroler ESP32 merupakan modul yang dapat terhubung ke
jaringan WiFi yang dapat diprogram melalui Arduino IDE (Arrahma &
Mukhaiyar, 2023). Arduino IDE terintegrasi dari bahasa pemrograman JAVA,
yang memiliki bahasa library C/Library C++ sehingga mudah untuk proses
input/output (Prayuda, 2020). Mikrokontroler ESP32 merupakan Sistem on Chip
(SoC) terpadu yang dilengkapi WiFi (Nizam et al., 2022). Mikrokontroler ESP32
menghasilkan sinyal tegangan yang dikirim ke rangkaian analog sehingga datanya
dapat terbaca dan ditransmisikan ke smartphone (Anshori et al., 2022). DC Motor
atau motor arus searah memiliki torsi awal yang besar dan metode pengontrolan
yang sederhana (Vidlak et al., 2021). Dengan menggunakan motor DC window
untuk mendistribusikan pakan, sistem pakan otomatis dapat lebih terkontrol dan
efisien. Motor DC yang terintegrasi pada sistem akan bekerja menggerakkan
mekanisme pengaturan pakan secara otomatis. Dalam penerapan sistem kendali,
digunakan sensor ultrasonik yang mampu mendeteksi jarak 2 cm hingga 400 cm
(Fenty Ariani, Arnes Yuli Vandika, 2019). Dengan memanfaatkan sensor
ultrasonik untuk mengukur jarak ketersediaan pakan, sistem pakan otomatis akan
lebih mudah untuk memantau dan mengatur stok makanan tersedia. Pada sistem
pakan, sensor inframerah digunakan untuk mendeteksi pakan jika sudah penuh.
Sensor inframerah merupakan perangkat elektronik yang mengukur dan
mendeteksi radiasi inframerah di sekitarnya. Sensor inframerah memiliki dua IR,
yaitu fungsi pemancar IR untuk memancarkan radiasi inframerah ke objek
penghalang dan IR penerima untuk mendeteksi radiasi yang dipantulkan objek
dari pemancar IR (Sulistyo et al., 2022). Platform Blynk merupakan aplikasi
smartphone yang dapat mengimplementasikan sistem kontrol dan monitoring
berbasis Internet of Things (Prayuda, 2020). Platform Blynk digunakan untuk
mengatur kontrol jarak jauh dan pemantauan sistem pemberi pakan ternak.
Melalui sistem pemberi pakan otomatis ini peternak dapat dengan mudah
mengatur jadwal pemberian pakan dan mendapat informasi real-time aktivitas
pemberian pakan. Peternak dapat dengan mudah mengontrol dan mengakses
sistem pemberi pakan dengan menggunakan smartphone baik handphone maupun
tablet. Hal ini dapat memberikan efisiensi dan keleluasaan untuk penerapan

pemberian pakan ternak. Dengan mengintegrasikan mikrokontroler ESP32 dan
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aplikasi Blynk, sistem pemberi pakan otomatis yang dirancang pada penelitian ini

dapat memberikan kemudahan penggunaan dan pengawasan yang lebih baik.

METODE
A. Diagram Blok
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Gambar 1. Diagram blok alur sistem.
Gambar 1 menunjukkan diagram blok alur sistem yang terdiri dari input dan
output sistem. Input dari sistem yaitu sensor ultrasonik, sensor inframerah, button,
dan power supply. Sedangkan output dari sistem yaitu Liquid Crystal Display
(LCD), Motor DC Power window, relay, dan Blynk. Sensor ultrasonik berfungsi
untuk mendeteksi jarak ketersediaan pakan dalam hopper, sensor inframerah yang
bekerja sebagai pendeteksi jika pakan sudah penuh, relay berfungsi sebagai
sakelar otomatis yang digunakan untuk mengatur jalannya motor DC power
window. Motor DC power window sendiri berfungsi sebagai penggerak auger
sehingga pakan dapat tertarik dan terdistribusi ke wadah, ESP32 sebagai
mikrokontroler yang dapat menghubungkan sistem ke jaringan, dan tombol-
tombol Button yang berfungsi untuk setting mode auto atau manual dan setting
waktu. Power supply berfungsi sebagai penyupply pada alat ini, karena setiap
rangkaian membutuhkan supply dalam bentuk tegangan DC. LCD digunakan
untuk menampilkan waktu, hasil pembacaan sensor ultrasonik, mode alat auto

atau manual, dan status motor ON atau OFF. Sedangkan Blynk berfungsi sebagai
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platform untuk menghubungkan alat ke smartphone. Desain rangkaian elektronika

alat pemberi pakan ayam otomatis ditunjukkan pada Gambar 2.
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Gambar 2. Desain rangkaian elektronika sistem

B. Perancangan Software

Perancangan software berupa perancangan program dan perancangan aplikasi.
Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa C++. Adapun cara kerja dari
alat ini yaitu dapat berjalan secara manual atau auto. Ketika alat dalam mode
manual, maka alat hanya akan berjalan saat butfon ditekan dan ditahan untuk
mengisi pakan ke wadah. Sensor ultrasonik akan membaca jarak dan
mengirimkan output yang ditampilkan di LCD yaitu persentase ketersediaan
pakan pada hopper. Dalam mode manual sensor inframerah tetap berfungsi dan
mendeteksi jika pakan sudah penuh,dan motor DC power window akan berhenti
walaupun button masih ditahan. Sedangkan ketika alat dalam mode auto, maka
kita dapat mengatur waktu pemberian pakan pada button dan di aplikasi Blynk.
Alat akan berjalan seuai dengan waktu yang di-setting dan akan berhenti jika
sensor infrared mendeteksi pakan telah penuh. Aplikasi Blynk juga menampilkan
hasil pembacaan sensor ultrasonik yaitu persentase ketersediaan pakan dalam

hopper. Flowchart dari program pada alat dapat dilihat pada Gambar 3.
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Gambar 3. Flowchart mekanisme kerja sistem.

Perancangan aplikasi atau Ul (user interface) dilakukan untuk membuat
suatu tampilan grafis atau visual yang menghubungkan sistem secara langsung
dengan pengguna. Perancangan Ul pada aplikasi Blynk dilakukan dengan menarik
suatu komponen dan menempatkannya di lembar project yang dibuat. Dalam Ul
sistem ini digunakan 4 item kontrol dan 3 item monitoring seperti yang

ditunjukkan pada Gambar 4.
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Gambar 4. Tampilan antarmuka sistem.
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Pada bagian atas tampilan UI aplikasi Blynk terdapat sebuah item ON/OFF
untuk mengaktifkan koneksi alat ke aplikasi Blynk juga tampilan uptime dan
feedback aplikasi. Kemudian dibagian tengah UI terdapat sebuah item monitoring
yang berfungsi untuk menampilkan data volume hopper yaitu nilai persentase
ketersediaan pakan pada hopper. Di bagian bawah item monitoring juga terdapat
tiga item kontrol yang berfungsi untuk mengatur waktu pemberian pakan secara

otomatis.

HASIL DAN PEMBAHASAN

Pembuatan prototype sistem pakan otomatis berbasis ESP32 dengan integrasi
platform Blynk telah dilakukan. Dilakukan uji untuk mengetahui kinerja sistem
alat secara keseluruhan sudah layak dipakai. Dilakukan pengujian mekanisme

kerja sistem, pengujian sistem pada aplikasi, dan pengujian volume distribusi

pakan.
Tabel 1. Data pengujian mekanisme kerja sistem.
No. Menu Setting Time time tombol kondisi Motor
pada aplikasi pada alat run motor sensor
inframerah
1  Manual ON ON OFF
OFF ON
OFF ON OFF
OFF OFF
2 Auto 11 11.11 ON OFF
OFF ON
12 12.11 ON OFF
OFF ON
13 13.11 ON OFF
OFF ON

Hasil pengujian mekanisme kerja sistem ditunjukkan pada Tabel 1

pengujian dilakukan dengan menguji motor DC power window yang berputar
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sebagai auger yang menarik pakan sehingga terjadi pendistribusian pakan ke
wadah. Tabel 1 menunjukkan mekanisme kerja sistem yang dilakukan secara
manual dan auto. Pengujian hasil yang ditunjukkan ketika sistem dijalankan
dengan mode manual, jika tombol run motor ON dan sensor inframerah ON, maka
kondisi motor akan berhenti karena inframerah mendeteksi bahwa pakan sudah
penuh sehingga motor tidak akan berjalan untuk mengisi pakan lagi. Namun jika
tombol run motor OFF, maka motor tidak akan berjalan meskipun sensor
inframerah ON atau OFF. Sedangkan jika sistem dalam mode auto, setting waktu
dapat dilakukan secara langsung dari button maupun melalui aplikasi Blynk.
Sistem akan berjalan sesuai waktu jam yang di-setting dan pada menit ke 11
sesual dengan program yang dimasukkan. Pada saat pengujian waktu yang di-
setting yaitu pukul 11.00, 12.00, dan 13.00. Maka motor otomatis akan berjalan
saat jam menunjukkan pukul 11.11, pukul 12.11, dan pukul 13.11. ketika
inframerah ON motor akan berhenti karena pakan sudah penuh. Jika sensor
inframerah OFF motor akan tetap jalan selama jam masih pukul 11.11, 12.11, dan
13.11. motor akan berhenti jika sudah 1 menit yaitu ketika jam menunjukkan
pukul 11.12, 12.12, atau 13.12. Putri (2022) melakukan penelitian pengembangan
sistem pakan ayam otomatis berbasis IoT dengan menggunakan modul RTC,
namun pada penelitian ini hanya menambahkan library awaktu NTP pada
program. Dari data yang dihasilkan tersebut, terlihat jika kinerja sistem dapat

berjalan dengan baik sesuai dengan alur program yang dibuat.

Pengujian sistem pada aplikasi Blynk telah dilakukan. Ketika dilakukan
pengujian sistem pada aplikasi Blynk, alat dapat secara langsung bekerja sesuai
dengan waktu yang di-setting pada aplikasi Blynk. Pengujian dilakukan dengan
mengoneksikan alat ke aplikasi Blynk dengan mengaktifkan tombol ON pada
tampilan aplikasi. Tampilan aplikasi yang terkoneksi dengan alat terdapat pada
gambar 5. Setelah sistem terkoneksi, terdapat tampilan waktu berjalannya sistem
(uptime) dan feedback. Kemudian pada bagian setting dan monitoring terlihat
monitoring persentase volume hopper atau ketersediaan pakan. Pengaturan waktu
pemberian pakan juga berhasil dilakukan di aplikasi dengan menggeser item
kearah kanan. Tampilan di LCD juga dapat mengikuti setting waktu yang

dimasukkan pada aplikasi seperti yang ditunjukkan pada Gambar 6.

62



X SmartFeeder 666

CEK KONEKSI

\ @

SETTING DAN MONITORING

‘ 100 ’

Gambar 5. Tampilan aplikasi Blynk yang terhubung dengan alat.
Gambar 6. Tampilan LCD mode auto.

Pengujian volume distribusi pakan dilakukan sebanyak tiga kali dengan
mengukur berat pakan yang terdistribusi ke wadah-wadah pakan. Pengujian
dilakukan pada sistem dengan mode manual. Grafik hasil volume distribusi pakan
(Gambar 7) menampilkan jika semakin lama sistem bekerja maka semakin banyak
pula pakan yang keluar. Hal ini menunjukkan jika alat dapat bekerja dengan baik.
Alat dapat dijalankan dengan lama waktu yang diprogram sesuai dengan

kebutuhan banyaknya pemberian pakan untuk ternak.

Volume Distribusi Pakan

berat pakan (gram)

pengujian Ke-

—_—s— ", wil W aktu pengisian pakar

Gambar 7. Grafik volume distribusi pakan.
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SIMPULAN

Rancangan bangun sistem pemberi pakan ayam otomatis berbasis ESP32 telah
dibuat dan dilakukan pengujian. Hasil uji menunjukkan bahwa alat dapat bekerja
secara manual dan otomatis melalui aplikasi Blynk. Motor DC power window
telah bekerja sesuai waktu yang diatur, kemudian sensor yang ada pada alat telah
berfungsi sesuai dengan pengaturan yang diberikan. Hasil volume distribusi pakan
menunjukkan bahwa alat bekerja dengan baik dan sesuai dengan waktu yang

ditentukan.
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