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ABSTRACT

RISKI BUHANG. T2120005. IoT-BASED DESIGN OF AUTOMATIC
NILE TILAPIA FEEDING SYSTEM AND MONITORING OF WATER
PH

This study aims to develop an loT-based automatic tilapia feeding system
equipped with the ability to monitor the level or amount of feed in the
container and the pH of the water in the pond to ensure the efficiency of
cultivation and welfare of tilapia. Thisstudy is an experimental method. This
method focuses on the processes, namely designing, developing, and
implementing a specific system or device. In the context ofthis study, the
design is used to create an loT-based automatic tilapia feeding system and
water pH monitoring. The results of this study indicate that the loT-based
design system for automatic tilapia feeding and water pH rnﬂ!}mﬂgﬁﬁ:‘}%. __
successfully functions well, with consistent feeding time settings th rﬁiugh:_;ﬁﬁ___ | "3:: \

Blynk application and reliable water pH monitoring, suppurlr(mgr@s%&{j : )
reliability of loT technology in improving the efficiency of fish farrrﬁng@ndﬁ '
providing a strong foundation for further development in Sustﬂf;iﬁw/'

aquaculture environmental management.

Keywords: 1oT (Internet of Things), pH monitoring, automatic feeding

Vil



ABSTRAK

RISKI BUHANG, T2120005. RANCANG BANGUN SISTEM PEMBERIAN
PAKAN IKAN NILA OTOMATIS DAN MONITORING PH AIR BERBASIS
10T

Tujuan penelitian in1 adalah untuk mengembangkan sistem pemberian pakan ikan
nila secara otomatis berbasis IoT yang dilengkapi dengan kemampuan monitoring
tingkat atau jumlah pakan dalam wadah serta pemantauan pH air dalam kolam, guna
memastikan efisiensi budidaya dan kesejahteraan ikan nila. Penelitian in1 termasuk
dalam metode ekperimental. Metode ini fokus pada proses perancangan,
pengembangan, dan implementasi sistem atau perangkat yang spesifik. Dalam
konteks penelitian ini, rancang bangun digunakan untuk menciptakan sistem
pemberian pakan ikan nila otomatis dan monitoring pH air berbasis IoT. Hasil

penelitian ini menunjukkan bahwa sistem rancang bangun pemberian pakan ikan

nila otomatis dan monitoring pH air berbasis IoT berhasil berfungsi dengaﬂ%&ik’,f’,f-?f-;f;“ \
dengan pengaturan waktu pemberian pakan yang konsisten melalui aplikﬁgi Blynk
dan monitoring pH air yang handal, mendukung keandalan teknologi h:iiT dﬂléﬁﬁ

meningkatkan efisiensi budidaya perikanan serta memberikan dasar }’Emg ku,at

untuk pengembangan lebih lanjut dalam manajemen lingkungan akuakultur yﬂng
berkelanjutan.

Kata Kunci: IoT (Internet Of Thinks), Monitoring pH, Pakan Otomatis

viil
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BAB I

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan sektor perikanan di Gorontalo menunjukkan peluang besar
untuk meningkatkan produksi ikan nila. Salah satu faktor yang berpengaruh pada
pertumbuhan dan kesehatan ikan nila adalah kualitas air di lingkungan budidaya.
Kualitas air yang baik sangat penting untuk mendukung pertumbuhan, reproduksi,
dan kesehatan ikan yang optimal. Parameter penting yang perlu dipantau secara

rutin adalah tingkat pH air.

Pakan adalah komponen krusial dalam budidaya ikan. Teknik pemberian pakan
biasanya dilakukan dengan mengambil pakan dari wadah dan melemparkannya ke
kolam ikan. Metode ini cenderung lambat dan umumnya digunakan di industri
keramba dan tambak kecil (Tamrin, dkk 2018). Keberhasilan budidaya yang tinggi
dicapai ketika pakan dimanfaatkan secara optimal dan kebutuhan pakan terpenuhi,

sehingga ikan tidak kelaparan dan sifat kanibalnya berkurang.

Namun, saat ini, pemberian pakan ikan nila masih dilakukan secara manual,
tanpa memperhitungkan kondisi kualitas air secara real-time. Hal 1nmi dapat
menyebabkan ketidakstabilan lingkungan budidaya dan berpotensi merugikan
pertumbuhan serta kesehatan ikan nila bagi petani tambak. Untuk meningkatkan
efisiensi dan efektivitas budidaya ikan nila di Gorontalo, diperlukan pengembangan
sistem pemberian pakan otomatis yang terhubung dengan sensor pH air. Dengan

sistem 1ni, peternak dapat memantau dan mengelola kondisi air secara langsung dan



mengendalikan kualitas air, dan mengatur pemberian pakan secara otomatis
berdasarkan kondisi lingkungan yang optimal. Dengan mengintegrasikan teknologi
sensor pH air dalam sistem pemberian pakan otomatis, diharapkan produktivitas
budidaya ikan nila meningkat, risiko penyakit berkurang, dan memberikan
kontribusi positif terhadap ekonomi lokal. Selain itu, penerapan teknologi ini juga
diharapkan memberikan dampak positif terhadap keberlanjutan lingkungan dan

memperkuat sektor perikanan.

IoT merupakan i1de yang mengaitkan barang-barang fisik atau perangkat
elektronik dengan jaringan internet sehingga dapat berkomunikasi dan bertukar data
secara otomatis. Dalam situasi ini, sistem pemberian pakan ikan otomatis dapat
terkoneksi dengan sensor dan aktuator yang terhubung ke jaringan loT. Dengan
menggunakan sistem pemberian pakan ikan otomatis ini, para peternak ikan dapat
mengatur jadwal dan jumlah pakan sesuai dengan kebutuhan ikan. Sistem ini juga
dapat terintegrasi dengan sensor pH air untuk memantau kondisi air. Data yang
dikumpulkan oleh sensor dapat dipantau secara real-time melalui platform

monitoring yang terhubung ke internet.

Berdasarkan dari referensi diatas maka pada penelitiaan ini akan memanfaatkan
Blynk untuk pemberian pakan ikan serta menyimpan hasil monitoring dan
pengendalian kualitas air secara otomatis dengan judul “RANCANG BANGUN
PAKAN IKAN NILA OTOMATIS DAN MONITORING PH AIR BERBASIS

10T”.



1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah di uraikan, penulis mengidentifikasi

pokok-pokok permasalahan dan rumusan masalah berikut yaitu:

1.Bagaimana merancang bangun sistem otomatis pemberian pakan ikan nilai

berbasis IoT”!

2. Bagaimana sistem dapat memonitoring tingkat/jumlah pakan ikan dalam wadah

dan kadar pH air di dalam kolam?

1.3 Batasan Masalah

1. Fokus pada pemberian pakan ikan nila otomatis dan monitoring pH air

2. Tidak mencakup sistem otomatisasi lainnya seperti pengaturan suhu air

3. Hanya mendukung pemberian pakan ikan nila dalam kolam budidaya tertentu

dengan ukuran dan populasi ikan yang telah di tentukan

4. penelitian ini akan berfokus pada pengembangan prototipe skala kecil dan tidak

mencakup implementasi dalam skala produksi massal

1.4 Tujuan Penelitian

1. Membuat sistem pemberian pakan ikan nila secara otomatis berbasis IoT
2. Membuat sistem monitoring tingkat/jumlah pakan ikan dalam wadah dan

monitoring ph air dalam kolam

1.5 Manfaat Penelitian

Pemberian pakan ikan nila secara otomatis memastikan asupan pakan yang

cukup dan teratur, menjaga pertumbuhan dan kesehatan ikan. Monitoring otomatis



pH air mendukung pemeliharaan kualitas air yang optimal. Dengan sistem berbasis
IoT, pemilik tambak dapat memantau kondisi dan kesehatan ikan dari jauh,
mempermudah pengelolaan dan pengawasan. Implementasi sistem otomatis ini
meningkatkan efisiensi dan akurasi dalam pemberian pakan dan monitoring,
mengurangi risiko kematian ikan akibat masalah pakan atau kualitas air yang buruk,

serta meningkatkan produktivitas budidaya ikan nila.



BAB Il

TINJUAN PUSTAKA
2.1 Tinjauan Pustaka

Menurut Penelitian yang dilakukan oleh (Hidayatullah H,Mangaras yanu f
2018). Smart feeding berbasis loT adalah sebuah konsep pakan ikan otomatis yg
memungkinkan untuk mengontrol jarak jauh dalam pemberian pakan dan
memantau/memonitoring kondisi kolam seperti suhu air,kadar ph,kadar kejernihan
air agar pertumbuhan ikan bisa maksimal dengan mengunakan Arduino sebagai

alat.

Menurut penilitian yang dilakukan oleh (Rifki alfarez r,Titin fatimah 2022)
sebagai berikut. Motor servo adalah aktuator linear yang memunginkan kontrol
presisi pada posisi sudut atau linear ,kecepatan,dan akselerasi,sehingga motor servo
ini cocok digabungkan ke sensor untuk umpan balik posisi.hal 1 juga
membutuhkan pengontrol yang relatif cangih.sehingga sering kali modul di rancang
khusus mengunakan motor servo.motor servo sering di gunakan untuk merujuk

pada motor yang cocok untuk di gunakan dalam sistem kontrol loop tertutup.

Menurut penilitian yang dilakukan oleh (Syamir Muhammad,abdul muid,Dedi

triyanto 2016)sebagai berikut;

Arduino

Arduino adalah pengendali mikro single-board yang bersifat open source,hardware-
nya memiliki prosesor atmel AVR dan software-nya memiliki bahasa pemograman

sendiri.



-Sensor PH

pH adalah suatu ukuran yang menguraikan derajat tingkat keasaman atau kadar
alkali dari suatu larutan,sensor yang di gunakan untuk mengukur pH adalah

elektroda yg sensitif terhadap ion atau disebut dengan elektroda gelas.

-motor servo

motor servo adalah sebuah motor DC dengan sistem umpan balik tertutup dimana
posisi rotornya akan di informasikan kembali ke rangkain kontrol yang ada dalam

motor servo.

Menurut penelitian yang dilakukan oleh (maryam,2023). Sistem pemberian
pakan ikan otomatis yang dijelaskan dengan cara memberikan pakan pada ikan
secara otomatis sesuai dengan jadwal yang telah ditentukan, yaitu 2 kali sehari pada
pukul 08.00 dan 17.00. Alat ini menggunakan motor servo untuk membuka wadah
pakan ikan, NodeMCU ESP8266 untuk mengendalikan kerja alat dan memberikan
fasilitas koneksi WiFi pada rangkaian yang akan dibuat, sensor suhu DS18B20
untuk mengecek suhu air, dan sensor pH untuk mengecek kadar pH air . Selain 1tu,
alat in1 juga dapat mengecek suhu dan pH air kolam ikan, dan datanya akan dikirim

ke aplikasi Telegram sebagai /oT nya

Menurut penelitian yang di lakukan oleh(Surya Agung Kurniatuty,2019)
Penerapan Internet of Things di gunakan dalam merancang sistem kontrol pakan
ikan kekeruhan udara serta pemantauan kualitas udara,kontrol pakan dilakukan
dengan melakukan setting waktu pemberian pakan dan durasi waktu pembukaan

servo yang dilakukan pada website.



2.2 Dasar Teori

2.2.1 Budidaya Ikan Nila

Ikan nila adalah jenis ikan yang mempunyai nilai ekonomis tinggi dan
merupakan komoditas penting dalam bisnis ikan air tawar dunia. Beberapa hal yang
mendukung pentingnya komoditas ikan nila, antara lain memiliki resistensi yang
relatif tinggi terhadap kualitas penyakit, memiliki toleransi yang luas terhadap
kondisi lingkungan, memiliki kemampuan tumbuh yang baik serta dapat
berkembang cukup baik dalam sistem budidaya intensif (Isnawati 2015).

Berdasarkan data produksi ikan nila per tahun mengalami peningkatan yaitu sekitar

10,67%. Pada tahun 2012 produksi ikan nila sebanyak 46.046,80 ton sedangkan
pada tahun 2013 sebesar 50.962,02 ton. Hal ini berbanding lurus dengan permintaan

pasar yang semakin meningkat, sehingga potensi pasar untuk permintaan ikan nila

cukup tinggi (Isnawati 2015).

Untuk mencapai keberhasilan dalam membudidaya ikan nila perlu
dilakukannya perawatan secara intensive dengan melakukan pemberian pakan yang
terjadwal dan seimbang. Dengan melakukan perawatan secara intensive
kemungkinan terjadinya kematian terhadap ikan dapat diminimalisir sehingga
angka kerugian dapat di tekan. Tingkat kelulushidupan dinyatakan baik apabila
tingkat kelangsungan hidup > 50%, kelangsungan hidup 30-50% sedang dan

kelangsungan hidup kurang dari1 30% tidak baik (Intan sar1 2018).

Pada budidaya ikan nila diperlukan pengontrolan terhadap beberapa
parameter salah satunya seperti pH air yang mempengaruhi pada perkembangan

dan pertumbuhan ikan nila. Penanganan dalam budidaya ikan nila yang kurang baik



dapat menyebabkan ikan mengalami stres, sehingga daya tahan tubuhnya menurun
dan mudah terserang penyakit. Jika pH yang tidak optimal dapat menyebabkan ikan
stress, mudah terserang penyakit, serta produktivitas dan pertumbuhan rendah.
Selain 1tu, pH sangat penting dalam bidang budidaya perikanan karena
berhubungan dengan kemampuan untuk tumbuh dan berreproduksi. Derajat

keasaman (pH) yang baik untuk budi daya ikan nila sekitar 6,5-8,5.

Nilai standar baku pemeliharaan ikan nila adalah sebagai berikut:

Tabel 2. 1 standar baku air kolam ikan nila

No. Parameter Satuan Kisaran
L Temperatur 0cC 25-32
2 pH - 6.5-28.5
3 Oksigen terlarut ppm <

3
4 Ammonia (NH3) Ppm <0,02
3 Kecerahan cm 30-40

2.2.2 Pakan Ikan Nila

Pakan ikan nila dapat berupa fitoplankton, zooplankton, serta binatang yang
hidup didasar, seperti cacing, siput, jentik-jentik nyamuk dan chironomus. Ikan nila
juga memerlukan pakan tambahan berupa pellet yang mengandung protein 30 -
40% dengan kandungan lemak tidak lebih darnn 3% (Isnawati 2015). Pakan
merupakan salah satu faktor penting produksi dalam suatu kegiatan budidaya ikan,
terutama pada sistem intensif. Secara fisiologis pakan akan berpengaruh terhadap
pertumbuhan dan perkembangan ikan, sebagai sumber energi, gerak dan reproduksi
(Pattimura 2016). Pakan yang dimakan ikan akan diproses dalam tubuh dan unsur-

unsur nutrisi atau gizinya akan diserap untuk dimanfaatkan membangun jaringan



sehingga terjadi pertumbuhan. Laju pertumbuhan ikan sangat dipengaruhi oleh
jenis dan kualitas pakan yang diberikan. Pakan yang berkualitas baik akan
menghasilkan pertumbuhan ikan dan efisiensi pakan yang tinggi. Secara ekonomis
efisiensi pakan yang tinggi akan mempengaruhi biaya pakan sehingga berpengaruh

pada biaya produksi (Dian P. 2016)

Jumlah pakan yang mampu dikonsumsi ikan setiap harinya merupakan salah
satu faktor yang mempengaruhi potensi ikan untuk tumbuh secara maksimal dan
laju konsumsi makanan harian berhubungan erat dengan kapasitas dan
pengosongan perut. Uji lanjut Student Newman Keuls menunjukkan bahwa
pemberian pakan tiga kali sehari, empat kali sehari dan lima kali sehari tidak
menunjukkan perbedaan yang nyata. Berdasarkan hasil perhitungan diketahui
bahwa rata-rata efisiensi pakan tertinggi terdapat pada pemberian pakan tiga kal
sehar1 sebesar 184,80%, selanjutnya pemberian pakan dua kali sehari sebesar
135,75% dan yang terendah pada pemberian pakan lima kali sehari sebesar
116,48%. Pertumbuhan terbaik di peroleh pada pemberian pakan tiga kali sehari
yaitu di pagi hari pukul 08.00, di siang hari pukul 13.00, dan di sore hari pukul

18.00 WIB .

2.2.3 pH Air kolam

Dalam pembesaran ikan nila harus memperhatihkan kualitas air yang
digunakan. Diantaranya pH antara 6,5-8,6, dan suhu antara 25-30° C. Kolam untuk
pembesaran ikan nila setidaknya berukuran 1 x 2 m sampai 2 X 3 m dengan
kedalaman kolam 75 - 100 cm dan ketinggian air antara 50 - 60 cm(Permatasari, D.

W. (2012).) Ikan nila mencapai pertumbuhan yang optimal yaitu pada kualitas air



dengan pH antara 6,5- 8,6. Dalam pengkondisian lingkungan dengan kadar pH yang
rendah agar lebih baik, maka pada lahan budidaya ikan dilakukan pengapuran,
sehingga mendapatkan hasil nilai pH air yang baik. Bahan untuk pengapuran lahan

budidaya ialah kapur tohor (CaCO_3). Dimana kapur tohor (CaCO_3) dapat

menaikkan kadar pH yang rendah.

2.2.4 Mikrokontroler

Mikrokontroler adalah sebuah chip yang berfungsi sebagai pengontrol
rangkaian elektronik dan umunya dapat menyimpan program didalamnya.
Mikrokontroler umumnya terdiri dari CPU (Central Processing Unit), memori, I/O
tertentu dan unit pendukung seperti Analog-to-Digital Converter (ADC) yang sudah
terintegrasi di dalamnya. Kelebihan utama dari mikrokontroler 1alah tersedianya
RAM dan peralatan I/O pendukung sehingga ukuran board mikrokontroler menjadi
sangat ringkas. Mikrokontroler MCS51 1alah mikrokomputer CMOS 8 bit dengan
4 KB Flash PEROM (Programmable and Erasable Only Memory) yang dapat

dihapus dan ditulisi sebanyak 1000 kali (Suharmon 2014).

Mikrokontroler diproduksi dengan menggunakan teknologi high density non-
volatile memory. Ada banyak jenis dan tipe mikrokontroler namun yang sering
digunakan dalam perancangan alat adalah mikrokontroler atmega 328.
Menggunakan mikrokontroler atmega 328 karena harganya relative murah dan
mudah digunakan. Tugas mikrokontroler adalah untuk membaca data dari program
yang telah di program. Data yang dibaca merupakan penjadwalan pemberian pakan

ikan yang telah di program sesuai yang diinginkan user (Suharmon 2014).
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2.2.4.1 Mikrokontroler NodeMCU

Mikrokontroler NodeMCU adalah board mikrokontroler (Development
Board) menggunakan chip mikrokontroler yang fleksibel dan open-source, software
dan hardware relatif mudah di gunakan sehingga banyak di pakai oleh pemula
sampai ahli. NodeMCU adalah sebuah komponen chip terintegrasi yang didesain
untuk keperluan dunia masa kini yang serba tersambung. Chip in1 dapat terkoneksi
dengan networking Wi-Fi yang lengkap dan menyatu, yang dapat digunakan
sebagai penyedia aplikasi atau untuk memisahkan semua fungsi networking Wi-Fi

ke pemproses aplikasi lainnya (Waluyo 2018).

Untuk dapat digunakan board NodeMCU di hubungkan ke komputer dengan
menggunakan kabel USB atau dengan adaptor atau power supply 3 Volt DC
(Prasetya 2016). NodeMCU dapat di gunakan untuk mendeteksi lingkungan dengan
membaca data dari berbagai sensor misalnya jarak, inframerah, suhu, cahaya,

ultrasonik, tekanan, kelembaban dan lain lain.

2.2.4.2 Cara Kerja Mikrokontroler

Berdasarkan nilai yang berada pada register program counter, mikrokontroler
mengambil data pada ROM dengan address sebagaimana nilai yang tertera pada
program counter. Selanjutnya program counter ditambah nilainya dengan
(increment) secara otomatis. Data yang diambil tersebut adalah urutan instruksi
program pengendali mikrokontroler yang sebelumnya telah dibuat oleh pemakai
instruksi  tersebut diolah dan dijalankan. Bila sebuah mikroprosesor

dikombinasikan dengan I/O dan memory (RAM dan ROM) akan dihasilkan sebuah
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mikrokontroler, dimana kombinasi dari komponen—komponen tersebut sudah
terdapat dalam satu Chip Integrated Circuit dikarenakan mikrokontroler sudah
memiliki beberapa periferal di dalam chip IC (Angraini s. 2018). Program counter
telah berubah nilainya karena penambahan otomatis sebagaimana pada langkah di
atas atau karena pengubahan pada langkah selanjutnya yang dilakukan
mikrokontroler adalah mengulang kembali siklus ini pada langkah pertama hingga

power dimatikan (Prasetya 2016).

Dar1 pengertian di atas dapat disimpulkan bahwa pada dasarnya sistem kerja
mikrokontroler sangat bergantung pada urutan instruksi yang dijalankan, yaitu
program yang ditulis di ROM. Dengan membuat program yang bermacammacam,
maka tentunya mikrokontroler dapat mengerjakan proses yang bermacam-macam
pula. Fasilitas-fasilitas yang ada misalnya timer atau counter, port I/O, serial port,
analog to digital converter (ADC) dapat dimanfaatkan oleh program untuk
menghasilkan proses yang diinginkan. Analog to digital converter (ADC)
dipergunakan oleh sebuah mikrokontroler pengendali alat ukur digital untuk
mengukur tegangan sinyal input (Prasetya 2016). Kemudian hasil pembacaan ADC
diolah untuk kemudian dikirimkan ke sebuah Display yang terhubung pada port
[/O, menampilkan hasil pembacaan yang telah diolah. Proses pengendalian ADC,
pemberian sinyal-sinyal yang tepat pada Display, kesemuanya dikerjakan secara

berurutan pada program yang ditulis di ROM.

Penulisan program mikrokontroler pada umumnya adalah menggunakan
bahasa assembly untuk mikrokontroler yang bersangkutan (setiap mikrokontroler

memiliki instruksi bahasa assembly yang berlainan). Kemudian dengan bantuan
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sebuah komputer, bahasa assembly tersebut diubah menjadi bahasa mesin

mikrokontroler, dan disalin ke dalam ROM mikrokontroler (Prasetya 2016).

2.2.4.3 Komponen-Komponen Mikrokontroler

1. Central prosesing unit (CPU)

2. Memori (RAM, ROM, EEPROM)
3. Timer / counter

4. Piranti input dan output

5. Interup

6. Komponen tambahan

2.2.4.4 Program Arduino IDE

Arduino merupakah salah satu bahasa pemrograman berbasis C yang open
source. Ardupilot adalah salah satu hasil perkembangan Arduino yang berbasis
open source baik secara hardware maupun software (Effendi Dodi 2016). Aplikasi
in1 berguna untuk membuat, membuka dan mengedit source code Arduino. Sketch
merupakan source code yang berisi logika dan algoritma yang akan di upload ke

dalam IC mikrokontroler (Arduino) (Prasetya 2016).

2.2.5 Internet of Things (IoT)

Internet of Things (loT) merupakan sebuah konsep dengan tujuan untuk
memperluas manfaat dari konektivitas internet yang tersambung secara terus
menerus. Sebuah publikasi mengenai /loT menjelaskan bahwa loT merupakan suatu
keadaan ketika benda memiliki identitas, dapat beroperasi secara intelijen, dan

dapat berkomunikasi dengan sosial, lingkungan, dan pengguna. Sehingga dapat
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disimpulkan bahwa membuat suatu koneksi antar mesin dengan mesin, sehingga
mesin-mesin tersebut dapat berinteraksi dan bekerja secara independen sesuai
dengan data yang diperoleh dan diolahnya secara mandiri. Tujuanya adalah untuk
membuat manusia berinteraksi dengan benda dengan lebih mudah, bahkan supaya
benda juga bisa berkomunikasi dengan benda lain-nya. Manfaat darn konsep
Internet of Things adalah mempermudah pekerjaan yang dilakukan sehingga lebih

cepat dan efisien.

2.2.5.1 Prinsip Kerja IoT

Secara sederhana, konsep dari IoT sendir1 adalah menghubungkan mesin
dengan mesin lainnya. Manusia hanya berperan untuk memonitor dan mengawasi
cara kerja loT secara berkala, bukan secara terus-menerus. Dalam cara kerja loT,
setidaknya ada 3 hal yang harus ada, yakni perangkat, konektivitas internet, dan

cloud data center.

Pertama dimulai dengan sensor dalam perangkat /o7 yang mengumpulkan data
dan bereaksi berdasarkan data yang terkumpul. Sensor dalam perangkat loT bisa
mengenali perubahan temperatur, suara, sentuhan, dan lain sebagainya. Kemudian,
data yang terkumpul akan dikirimkan menggunakan koneksi internet menuju cloud
data center. Setiap fitur dalam perangkat o7 memerlukan kapasitas energi,
ketentuan jarak, serta bandwidth yang berbeda-beda. Jadi, sangat krusial untuk
memiliki konektivitas internet yang stabil demi bisa mengaplikasikan teknologi IoT
dengan optimal. Selanjutnya, data akan diproses oleh software. Proses ini cukup

krusial karena akan menentukan reaksi dari perangkat. Semisal Anda menggunakan
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sistem keamanan rumah berbasis o7, data seperti adanya pergerakan objek asing
akan diproses dan software dapat menentukan tindakan seperti apa yang perlu
dilakukan. sebagainya. Kemudian, data yang terkumpul akan dikirimkan
menggunakan koneksi internet menuju cloud data center. Setiap fitur dalam
perangkat JoT memerlukan kapasitas energi, ketentuan jarak, serta bandwidth yang
berbeda-beda. Jadi, sangat krusial untuk memiliki konektivitas internet yang stabil
demi bisa mengaplikasikan teknologi IoT dengan optimal. Selanjutnya, data akan
diproses oleh software. Proses ini cukup krusial karena akan menentukan reaksi dari
perangkat. Semisal Anda menggunakan sistem keamanan rumah berbasis IoT, data
seperti adanya pergerakan objek asing akan diproses dan software dapat

menentukan tindakan seperti apa yang perlu dilakukan.

2.2.5.2 Komponen IoT

Sistem Internet of Things (loT) terdiri dari berbagai komponen yang bekerja
bersama untuk mengumpulkan data, mengirimkan informasi, dan mengelola

interaksi antarperangkat. Berikut adalah komponen utama dalam ekosistem /07"

1. Perangkat Sensing (Sensor)
Sensor adalah komponen yang mengumpulkan data dari lingkungan fisik,
seperti suhu, kelembaban, gerakan, cahaya, tekanan, dan banyak parameter
lainnya. Sensor ini merupakan mata dan telinga perangkat JoT untuk

memahami kondisi di sekitarnya.
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. Aktuator

Aktuator bertindak sebagai tangan dan kaki perangkat IoT. Mereka
merespons instruksi atau data yang diterima dar1 jaringan dengan melakukan
tindakan fisik. Contohnya adalah motor yang menggerakkan sesuatu, atau

katup yang mengendalikan aliran cairan.

. Mikrokontroler atau Mikroprosesor

Mikrokontroler adalah otak dann perangkat Jo7T. Mikrokontroler
menjalankan program yang mengontrol operasi perangkat, mengambil data
dari sensor, mengirimkan data melalui jaringan, dan mengendalikan aktuator.

Contoh mikrokontroler termasuk Raspberry Pi, Arduino, dan ESP8266.

. Modul Komunikasi

Modul in1i memungkinkan perangkat loT berkomunikasi dengan jaringan.
Ini bisa berupa modul WiFi, Bluetooth, Zigbee, LoRa, atau teknologi nirkabel
lainnya yang memungkinkan perangkat terhubung ke internet atau jaringan

lokal.

. Jaringan

Jaringna adalah medium yang digunakan untuk mengirimkan data antar
perangkat IoT dan server atau cloud. Ini bisa berupa jaringan WiFi, jaringan

seluler, Ethernet, atau teknologi nirkabel lainnya.

. Platform IoT (IoT Platform)

Platform loT menyediakan lingkungan untuk mengelola perangkat loT,

mengumpulkan data, menganalisis data, dan memberikan interaksi antara
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10.

Lz

perangkat dan aplikasi pengguna. Platform ini mencakup aspek seperti
manajemen perangkat, keamanan, analitika, dan integrasi data.
Cloud Computing

Cloud adalah tempat di mana data dar perangkat loT disimpan dan diolah.
Menggunakan layanan cloud memungkinkan pengolahan dan analisis data
yang efisien, serta akses yang mudah dari berbagai lokasi.
Aplikasi dan Antarmuka Pengguna

Aplikasi adalah antarmuka yang memungkinkan pengguna untuk
berinteraksi dengan perangkat lo7T. Aplikasi in1 bisa berupa aplikasi mobile
atau web yang memungkinkan pengguna mengontrol, memantau, atau
menerima informasi dari perangkat IoT.
Keamanan dan Privasi

Komponen keamanan termasuk enkripsi data, otorisasi akses, deteksi
ancaman siber, dan langkah-langkah lain untuk melindungi data dan perangkat
dari serangan atau pelanggaran privasi.
Manajemen Energi

Bagi perangkat yang beroperasi dengan daya baterai, manajemen energi
sangat penting. In1 mencakup teknik untuk mengoptimalkan penggunaan daya
agar perangkat dapat bertahan lebih lama.
Protokol dan Standar

Protokol dan standar yang diterapkan memungkinkan berbagai perangkat
loT dari produsen yang berbeda untuk berkomunikasi dan berinteraksi secara

harmonis.
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Kombinasi dari komponen-komponen ini memungkinkan sistem Jlo7 untuk
berfungsi, menghubungkan perangkat dan data secara efisien, serta memberikan

manfaat bagi pengguna dan lingkungan di sekitarnya.(www/ilmuelektro.id.)

2.2.6 Komponen yang digunakan

Adapun komponen yang digunakan oleh peneliti pada penelitian ini adalah :

1.NodeMCU ESP8266
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Gambar 2. 1 NodeMCU ESP&8266

ESP8266 adalah modul Wi-Fi tambahan untuk mikrokontroler seperti
Arduino, yang memungkinkan koneksi langsung ke Wi-Fi dan pembentukan
koneksi TCP/IP. Modul in1 dilengkapi dengan mikrokontroler yang memiliki
prosesor 32-bit, memungkinkan untuk melakukan berbagai tugas pemrosesan data.
ESP8266 juga mendukung berbagai bahasa pemrograman, seperti Arduino,
MicroPython, dan NodeMCU, sehingga memudahkan pengembangan aplikasi.
Dengan fungsi-fungsi tersebut, ESP8266 dapat digunakan dalam berbagai aplikasi
IoT, seperti monitoring lingkungan, smart home, monitoring panel surya, dan
sebagainya. ESP8266 memungkinkan perangkat untuk terhubung ke internet

dengan mudah dan efisien, sehingga memudahkan pengumpulan data
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Tabel 2. 2 Spesifikasi ESP 8266

SPESIFIKASI ESP8266
Tensilica 32-
Microkontroller | bit RISC CPU
Xtensa LX106
Operasi voltage 3,3V
Input voltage 12X
P & (Rekomendasi)
UARTS 2
Pin digital /O 16 Pin
Pin Analog ]
SPIs 1
Flash Memory 4 MB
Boadleader SRAM 64 KB
I12Cs 1
Kecepatan 80 Mhz

2. Blynk

Perangkat lunak web server dikenal dapat melayam permintaan pengguna
berupa http dar1 chient yang terhubung dalam jaringan dan memberikan pelayanan
kepada yang meminta informasi berkaitan dengan website dan memberikan suatu
hasil berupa halaman web yang ditampilkan dalam browser (Aziz 2015). Blynk
adalah dashboard digital yang dapat membangun sebuah antarmuka grafis untuk

alat yang telah dibuat hanya dengan menarik dan menjatuhkan sebuah widget
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(Stephanus 2016). Penggunaan aplikasi ini sangat mudah untuk mengatur
peralatan-peralatan yang telah di rancang dan dapat dikerjakan dalam waktu kurang
dar1 5 menit. Blynk tidak terikat pada papan atau module tertentu dari platform
aplikasi inilah dapat mengontrol apapun dari jarak jauh, dimanapun dan kapanpun
user ingin menggunakannya. Dengan syarat alat yang ingin di control tetap
terhubung ke jaringan internet dengan koneksi yang stabil dan inilah yang

dinamakan dengan sistem Internet of Things (10T).

3.Motor Servo SG-90

Motor servo adalah motor dengan sistem closed feedback yang
menggunakan sinyal PWM (Pulse Width Mudulation) sebagai input untuk mengatur
besar dan arah putaran. Motor ini terdiri dari sebuah motor, serangkaian gear.
Potensiometer berfungsi untuk untuk mengatur batas sudtut putaran motor servo.
Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar pulsa yang

dikirim melalui kaki sinyal dar1 kabel motor.

Motor servo mampu bekerja dua arah yaitu : Clock Wise (CW) dan Counter Clock
Wise (CCW). Arah dan sudut pergerakan rotor dari motor servo dapat dikendalikan
hanya dengan memberikan pengaturan duty cycle sinyal PWM pada bagian pin

kontrolnya.
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Gambar 2. 2 Motor Servo

Tabel 2. 3 Spesifikasi Motor Servo

Tegangan 4.8V-6V DC
Torsi Stall(Stall Torque) 1,8kg/cm-2,5kg/cm
Kecepatan 0,1 detik/60 derajat — 0,12 detik/60
derajat
Jarak Pergelangan(Sudut yang diputar) 180 derajat
Dimensi Fisik 22mm X 12mm x 22,5mm, dengan

berat sekitar 9 gram

Konektor 3 pin standar

Material Konstruksi Plastik dan logam ringan

3.Sensor PH-4502C

sensor pH digunakan untuk untuk menyatakan tingkat keasaman dan
kebasaan yang dimiliki oleh suatu larutan. koefisien aktivitas ion hydrogen tidak

dapat diukur secara eksperimental, sehingga nilainya akan didasarkan melalui
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perhitungan teoritis. Skala pH tidak memiliki nilai yang absolut yang memiliki

skala antara O hingga 14.(Sugeng 2019)

Gambar 2. 3 Sensor pH

4.Sensor Ultrasonic HC-SR04

Sensor ultrasonik tipe HCSR0O4 merupakan perangkat yang digunakan untuk
mengukur jarak dari suatu objek. Kisaran jarak yang dapat diukur sekitar 2-450 cm.
Perangkat ini menggunakan dua pin digital untuk mengkomunikasikan jarak yang
terbaca. Prinsip kerja sensor ultrasonik ini bekerja dengan mengirimkan pulsa
ultrasonik sekitar 40 KHz, kemudian dapat memantulkan pulsa echo kembali, dan
menghitung waktu yang diambil dalam mikrodetik sebagaimana digambarkan

dalam Gambar di bawah. Kita dapat memicu pulsa secepat 20 kali per detik dan itu

bisa tentukan objek hingga 3 meter.( Soni, A., & Aman, A. 2018)

Gambar 2. 4 Sensor Ultrasonic
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7.Kabel jumper

Kabel jumper adalah kabel elektrik yang memiliki pin konektor di setiap
ujungnya dan memungkinkanmu untuk menghubungkan dua komponen yang
melibatkan Arduino tanpa memerlukan solder. Intinya kegunaan kabel jumper ini
adalah sebagai konduktor listrik untuk menyambungkan rangkaian listrik.Biasanya
kabel jumper digunakan pada breadboard atau alat prototyping lainnya agar lebih
mudah untuk mengutak-atik rangkaian. Konektor yang ada pada ujung kabel terdiri
atas dua jenis yaitu konektor jantan (male connector) dan konektor betina (female

connector).

;’-"-'If_ [ J' ‘ I\ \i..!l

Gambar 2. 5 Kabel Jumper

8. RTC DS§3231

Real Time Clock (RTC) merupakan suatu komponen elektronik yang
memiliki peran penting dalam menyediakan informasi waktu yang tepat pada suatu
sistem. RTC 1n1 biasanya terintegrasi dengan sebuah chip yang dilengkapi dengan

baterai sebagai sumber daya cadangan. Keberadaan baterai ini memungkinkan R7TC
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untuk tetap beroperasi bahkan saat sistem dimatikan atau mengalami pemadaman

listrik.

Dengan adanya RTC, sistem dapat menyimpan dan memelihara informasi
waktu dengan tepat. Bahkan ketika sistem dimatikan atau kehilangan pasokan daya,
RTC masih mampu menjaga waktu yang tepat. Hal in1 memastikan bahwa ketika
sistem dihidupkan kembali, waktu yang ditampilkan oleh RTC tetap sesuai dengan
waktu aslinya sebelum sistem dimatikan, tanpa memperhatikan periode
dimatikannya sistem. Dengan demikian, R7C memberikan keandalan dan ketepatan

waktu yang diperlukan dalam berbagai aplikasi elektronik.

Gambar 2. 6 RTC
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BAB 111

METODOLOGI PENELITIAN

3.1 Jenis Penelitian

Penelitian in1 menggunakan metode penelitian kuantitatif eksperimental,
yang melibatkan pengujian dan memberikan input pada perangkat sistem yang
diarancang. Selain itu, penelitian ini juga dapat mengelola dan mengamati keluaran
(output) melalul tampilan data informasi. Untuk memperjelas perancangan tugas

akhir 1n1, peneliti telah menetapkan langkah-langkah berikut:

1. Mengumpulkan data melalui studi jurnal dan observasi lapangan.
2. Menyiapkan alat dan bahan untuk pembuatan perangkat.
3. Merancang alat pemberian pakan ikan nila dan monitorng pH air berbasis

Internet of Things (loT).

4. Menganalisis data pada objek yang telah ditentukan.

3.2 Objek Penelitian

Objek penelitiannya adalah ikan nila

3.3 Alat dan bahan
Tabel 3. 1 Alat dan Bahan
No | Alat dan bahan Banyaknya Biaya
| NodeMCU ESP8266 | 1 buah Rp. 85.000
% Motor servo SG-90 | 1 buah Rp. 13.000
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3 Kabel Jumper 1 buah Rp. 19.000
4 Sensor PH-4502C 1 buah Rp. 130.000
D Sensor HC-SR04 1 buah Rp. 15.000
6 Akrilik 1 buah Rp. 25.000
+ Botol air 1 buah Rp. 2000
8 Lem Lilin 1 buah Rp. 10.000
9 Solder 1 buah Rp. 35.000
10 | Timah solder 1 buah Rp. 17.500
11 | PCB polos Scm X 3cm Rp. 20.000
12 | Box servo 1 buah Rp. 50.000
13 | RIC 1 buah Rp. 24.000
TOTAL 13 buah Rp. 445.500
JUMLAH/HARGA
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3.4 Lokasi dan Waktu Pelaksanaan Penelitian

3.4.1. lokasi penelitian

Lokasi penelitian dilakukan di Poktan Al Hidayah kec. Suwawa Selatan Kab.
Bonebolango Prov. Gorontalo dan pelaksanaannya di mulai tanggal 1 februar 2024

sampai tanggal 1 maret 2024.

3.4.2. waktu penelitian

Tabel 3. 2 Waktu Penelitian

1 Studi Literatur

5 Penyusunan
Proposal

3 Seminar
Proposal

4 Pemilihan Alat

Dan Bahan
5 Pengujian
6
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Penyusunan
SKripsi

f Ujian Skripsi

3.5 Tahapan Alur Penelitian
Tahapan penelitian pemberian pakan ikan nila dan monitoring ph air ini
terbagi menjadi lima tahapan.lima tahapan tersebut adalah pengumpulan

data,persiapan,perancangan,perakitan dan pengujian

3.6 Metode pengumpulan data

Metode yang akan dilakukan yaitu:

1. Langkah pertama adalah melakukan observasi langsung terhadap kondisi
lingkungan budidaya ikan nila. Melalui observasi ini, dapat diidentifikasi
permasalahan yang sering muncul di lingkungan budidaya ikan nila,
khususnya terkait dengan kualitas pakan dan monitoring pH air.

2. Selanjutnya, dilakukan studi literatur untuk mengumpulkan informasi
yang komprehensif mengenai rancang bangun pakan ikan nila otomatis
dan sistem monitoring pH air berbasis Internet of Things (loT). Proses 1ni1
melibatkan pengumpulan referensi dari jurnal-jurnal dan penelitian
terdahulu yang relevan dengan topik tersebut.

3. Setelah 1tu, dilakukan perancangan sistem pakan ikan nila yang dapat
memberikan pakan secara terjadwal dan proporsional kepada ikan nila.

Rancangan 1n1 mencakup pemilihan komponen-komponen yang tepat serta

28



integrasi dengan teknologi JoT untuk memudahkan pengendalian dan
pemantauan jarak jauh.

. Kemudian, dirancanglah sistem monitoring pH air yang dapat secara real-
time memantau kualitas air pada lingkungan budidaya ikan nila. Sistem 1ini
mencakup sensor-sensor pH vyang terhubung ke platform IoT untuk
pengiriman data secara langsung ke perangkat pengguna.

. Selanjutnya, dilakukan pengujian dan evaluasi terhadap kedua sistem yang
telah dirancang untuk memastikan kinerja dan keandalannya dalam
lingkungan budidaya ikan nila yang sebenarnya.

. Langkah terakhir adalah melakukan penyesuaian dan perbaikan
berdasarkan hasil pengujian serta umpan balik dari pemangku
kepentingan, guna memastikan bahwa sistem yang dikembangkan dapat
memberikan manfaat maksimal dalam mendukung budidaya ikan nila

secara efisien dan berkelanjutan.
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3.7 Diagram Alir

/ Mengumpulkan data /

I

[Mempersiapkan alat]

dan bahan

:

Perancangan alat dan pemberian pakan ikan
otomatis dan monitoring pH air berbasis loT

:

Perakitan alat pemberian pakan ikan otomatis
dan monitoring pH air berbasis loT

l

Penguijian alat pemberian pakan ikan
otomatis dan monitoring pH air berbasis loT

Apakah sensor dan servo dapat mengirimkan

data ke mikrokontroler dan aplikasi? Tidak —

Menampilkan data sensor dan
kondisi servo pada aplikasi

I

[ Analisi data ]

Gambar 3. 1 Alur Penelitian
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Alur  flowchart di atas menggambarkan langkah-langkah dalam
pengembangan alat pemberian pakan ikan otomatis dan monitoring pH air berbasis
IoT. Proses dimulai dengan pengumpulan data terkait kebutuhan sistem, kemudian
dilanjutkan dengan mempersiapkan alat dan bahan yang dibutuhkan untuk
perancangan. Setelah itu, dilakukan perancangan dan pemberian pakan ikan

otomatis serta monitoring pH air dengan memanfaatkan teknologi Internet of

Things (IoT).

Langkah selanjutnya adalah perakitan alat tersebut, ditkuti dengan pengujian
untuk memastikan bahwa sensor dan servo dapat mengirimkan data dengan baik ke
mikrokontroler dan aplikasi. Jika terjadi kegagalan dalam proses ini1, maka alat akan
kembali dirakit pada tahap perakitan alat pemberian pakan ikan otomatis dan

monitoring pH air berbasis loT.

Setelah alat berhasil diuji, data yang diterima oleh sensor dan kondisi servo
akan ditampilkan pada aplikasi untuk memudahkan pemantauan. Selanjutnya,
dilakukan analisis terhadap data yang terkumpul untuk mengevaluasi kondisi

lingkungan dan performa alat.

Proses tersebut berakhir ketika analisis data selesar dilakukan, menandakan

bahwa pengembangan alat pemberian pakan ikan otomatis dan monitoring pH air

berbasis IoT telah selesail dilaksanakan.

31



3.8 Kerangka Pikir

MICROCONT
ROLER
NODEMCU

HCSR &

SENSOR pH

WIFI HANDPHONE BLYNK

Gambar 3. 2 Kerangka Pikir

Penelitian 1in1 bertujuan untuk mengintegrasikan sensor HCSR (ultrasonik)
dan sensor pH ke dalam sistem kontrol yang dikendalikan oleh NodeMCU, sebuah
platform pengembangan berbasis ESP8266 yang memungkinkan konektivitas
WiFi. NodeMCU digunakan untuk mengumpulkan data dari kedua sensor tersebut
dan mengirimkannya secara nirkabel melalui jaringan WiFi ke perangkat berbasis
aplikasi Blynk pada smartphone. Sensor HCSR berfungsi untuk mendeteksi jarak,
sedangkan sensor pH digunakan untuk mengukur tingkat keasaman air kolam.
Integrasi kedua sensor ini memungkinkan pengguna untuk memantau dan
mengontrol parameter lingkungan tertentu secara real-time melalui antarmuka
aplikasi Blynk, dengan tujuan meningkatkan pengawasan dan manajemen kualitas
lingkungan secara efisien. Metode in1 berpotensi memberikan kontribusi pada
pengembangan sistem pemantauan lingkungan yang lebih cerdas dan terhubung

secara online

3.8 Perancangan Rangkaian Alat
Berikut adalah skema lengkap dari sistem pemberian pakan ikan nila otomatis
dan monitoring pH air yang menggunakan teknologi Internet of Things (loT).

Komponen utama meliputi modul NodeMCU ESP8266 sebagai mikrokontroler,
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sensor pH, sensor Ultrasonik HCSR04, dan Servo. Detailnya terlihat pada gambar

di bawah ini.

HCS RO

RELAY

fritzir-g

Gambar 3. 3 Rancangan Alat

Tabel 3. 3 Pin NodeMCU

Pin pada komponen Pin yang terhubung di
NodeMCU ESP8266

Pin analog pada Sensor Pin A0

Ph

Pin GND pada Sensor pH GND
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Pin VCC pada Sensor pH VCC

Pin VCC pada Servo VCC ESP8266 Dan VCC
Sensor pH

Pin GND pada Servo GND ESP8266 Dan
GND Sensor pH

Pin kontrol pada Servo Pin DI

Pin VCC pada HCSR04 Pin 3,3V

Pin GND pada HCSR04 GND

Pin Trig pada HCSR04 Pin DO

Pin Echo pada HCSR04 Pin D1

Penjelasan dar rangkaian d1 atas :

Sistem 1m1 merupakan sebuah implementasi /o7 untuk memantau dan
mengendalikan pemberian pakan ikan nila dan monitoring pH air dengan
menggunakan platform Blynk sebagai media monitoring. Komponen utama yang
terlibat dalam sistem 1n1 adalah modul NodeMCU ESP8266 sebagai
mikrokontroler, sensor pH untuk mengukur tingkat keasaman air, sensor Ultrasonik

HCSRO04 untuk mengukur tingkat/jumlah pakan 1kan yang ada di1 dalam wadah, dan

Servo sebagai pengumpan pakan.

Proses dimulai dengan pengambilan data dar1 sensor pH dan sensor
Ultrasonik HCSR04 oleh NodeMCU ESP8266. Data ini kemudian dikirim ke server
Blynk melalui koneksi iternet. Pengguna dapat memantau jumlah pakan ikan yang
terdapat di dalam wadah dan melihat kadar atau pH air secara real-fime melalul

aplikasi Blynk yang terpasang di perangkat seluler atau platform web.
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Dalam antarmuka Blynk, pengguna dapat melihat data yang diperoleh dari
sensor pH dan sensor Ultrasonik HCSR04 dalam bentuk grafik atau angka. Hal ini
memungkinkan pengguna untuk memantau tingkat keasaman air dan dapat melihat
jumlah atau tingkat pakan ikan yang terdapat di dalam wadah secara langsung.
Selain itu, pengguna juga dapat mengontrol sistem pemberian pakan ikan, seperti
mengaktifkan atau menonaktifkan pemberian pakan ikan, melalui tombol atau

widget yang disediakan oleh aplikasi Blynk.

Integrasi Blynk dalam sistem ini memberikan kemudahan bagi pengguna
untuk mengontrol dan memonitoring pemberian pakan ikan nila dan monitoring ph
air dan jumlah pakan yang terdapat di dalam wadah secara fleksibel dari jarak jauh.
Dengan demikian, sistem ini meningkatkan efisiensi dalam pemberian pakan ikan
nila dan monitoring ph air,is1 dar1 wadah pakan dan memungkinkan pengguna

untuk mendapatkan kemudahan pemberian pakan dan monitoring ph air secara

cepat dan efisien.s
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3.9 Contoh Desain Kolam

Gambar 3. 4 Contoh Model Alat

Gambar 3. 5 Contoh Kolam
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BAB IV

HASIL DAN PEMBAHASAN

Dalam bab 1ni1, penulis akan menguraikan hasil dan analisis dari pengujian
"RANCANG BANGUN PEMBERIAN PAKAN IKAN NILA OTOMATIS DAN
MONITORIG PH AIR BERBASIS 10T, yang telah dikembangkan. Sistem
pemberian pakan dan sistem monitoring ini dirancang khusus untuk lingkungan
pertanian ikan nila yang pada akhirnya akan meningkatkan kesejahtraan petani dan
masyakat yang akan menggukannya. Analisis sistem akan mencakup pembahasan
mengenai desain dan implementasi dari sistem yang telah dibuat. Pada sub bab
pembahasan, penulis akan memaparkan hasil pengujian sistem yang telah
dilakukan, yang dibagi menjadi beberapa bagian sesuai dengan tujuan dari

pembuatan sistem tersebut.

4.1 Perancangan Sistem

Pada tahap perancangan sistem dirancang dengan mengintegrasikan
berbagai komponen elektronik dan mekanikal yang bekerja secara sinergis untuk
melakukan pemberian pakan ikan nila secara otomatis dan memonitoring pH air.

Komponen-komponen utama dalam sistem.

Pada sistem "RANCANG BANGUN PEMBERIAN PAKAN IKAN NILA
OTOMATIS DAN MONITORIG PH AIR BERBASIS 10T’ penulis merinci
rancangan sistem dengan menjelaskan secara detail setiap perangkat yang

terintegrasi di dalamnya sebagai berikut:
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. Mikrokontroler: Perangkat utama yang digunakan adalah Arduino atau
NodeMCU, berfungsi sebagai pusat kendali yang mengatur keseluruhan proses
otomasi.

Sensor pH: Digunakan untuk memonitor tingkat keasaman air dengan akurasi
tinggi, penting untuk menjaga kesehatan ikan nila.

. Motor Servo: Aktuator ini digunakan dalam mekanisme buka-tutup wadah
pakan ikan, yang diatur sesuai dengan jadwal yang telah diprogram.

. Modul WiFi: Menggunakan modul ESP8266 untuk koneksi nirkabel,
memungkinkan perangkat terhubung ke internet dan mengirim data ke platform
loT.

. Platform IoT (Blynk): Aplikasi berbasis cloud yang digunakan untuk
pemantauan dan kontrol jarak jauh, menyediakan antarmuka yang user-

friendly.

4.2 Implementasi

Implementasi alat melibatkan serangkaian langkah teknis untuk merakit dan

mengintegrasikan seluruh komponen sesuai dengan desain yang telah

direncanakan. Langkah-langkah implementasi meliputi:

Perakitan Mekanikal

Langkah pertama dalam implementasi adalah perakitan mekanikal

yang melibatkan pemasangan dan penyesuaian komponen fisik sistem:

» Pemasangan Motor Servo
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Motor servo dipasang pada wadah pakan ikan. Servo ini berfungsi
sebagai aktuator yang mengontrol mekanisme buka-tutup wadah pakan.
Penempatan motor servo harus dilakukan dengan presisi untuk memastikan
mekanisme dapat beroperasi dengan lancar dan akurat.

Penyesuaian Mekanisme Buka-Tutup

Mekanisme ini perlu disesuaikan agar dapat beroperasi secara
optimal. Ini termasuk memastikan bahwa sudut putar servo sesuai dengan
gerakan buka-tutup wadah pakan tanpa hambatan.

Instalasi Elektrikal

Langkah selanjutnya adalah instalasi elektrikal, yang melibatkan
pengkabelan dan koneksi antara komponen elektronik:
Koneksi Mikrokontroler

Mikrokontroler (Arduino atau NodeM CU) adalah pusat kendali yang
mengatur seluruh operasi sistem. Sensor pH dan motor servo dihubungkan
ke mikrokontroler melalui pin input/output yang sesuai.

Sensor pH

Sensor ini dihubungkan ke pin analog mikrokontroler untuk
membaca nilai pH air. Kalibrasi sensor dilakukan untuk memastikan akurasi
pengukuran.

Motor Servo

Motor servo dihubungkan ke pin PWM (Pulse Width Modulation)

pada mikrokontroler, yang mengontrol posisi sudut servo.

Koneksi Internet
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Mengatur koneksi WiFi merupakan langkah penting untuk
memungkinkan sistem berkomunikasi dengan platform loT:
» Konfigurasi Modul WiFi
Modul WiFi (misalnya ESP8266 atau ESP32) dikonfigurasi untuk
terhubung ke jaringan internet. Pengaturan ini melibatkan memasukkan
SSID (nama jaringan) dan kata sandi jaringan ke dalam program
mikrokontroler.
» Pengujian Koneksi
Setelah konfigurasi, dilakukan pengujian untuk memastikan bahwa
modul WiFi dapat terhubung ke internet dan mengirim data ke server loT.
Integrasi Dengan Blynk
Integrasi dengan platform Blynk memungkinkan pemantauan dan
kontrol jarak jauh melalui aplikasi:
» Pembuatan Akun dan Proyek Blynk
Langkah pertama adalah membuat akun di platform Blynk dan
membuat proyek baru untuk sistem ini. Token autentikasi yang dihasilkan
oleh proyek ini akan digunakan untuk menghubungkan mikrokontroler
dengan aplikasi Blynk.
» Konfigurasi Widget di Aplikasi Blynk
Berbagair widget seperti Value Display untuk menampilkan nilai pH,
dan Button untuk mengontrol motor servo, dikonfigurasi dalam aplikasi
Blynk.

» Koding dan Integrasi
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Program mikrokontroler diubah untuk mengirim dan menerima data
dari aplikasi Blynk menggunakan library Blynk. Token autentikasi yang
dihasilkan oleh Blynk dimasukkan dalam kode untuk otentikasi.

1. Pengiriman Data pH, Nilai pH yang dibaca oleh sensor dikirim ke aplikasi
Blynk secara periodik.

2. Kontrol Motor Servo, Perintah dari aplikasi Blynk untuk mengaktifkan
motor servo diterima oleh mikrokontroler dan diterjemahkan menjadi

gerakan mekanik yang sesuai.

4.3 Pengujian

Pengujian dilakukan untuk memastikan bahwa seluruh sistem bekerja sesuai
dengan spesifikasi dan tujuan yang telah ditetapkan. Pengujian in1 mencakup
beberapa aspek penting dari sistem, mulai dar1 konektivitas hingga kinerja

keseluruhan alat. Setiap pengujian dirancang untuk mengevaluasi kinerja dan

keandalan komponen individu serta integrasi sistem secara keseluruhan.

4.3.1 Pengujian Blynk Authentication

Pengujian Blynk Authentication bertujuan untuk memastikan bahwa
mikrokontroler dapat berkomunikasi dengan aplikasi Blynk menggunakan token
autentikasi yang telah disediakan. Langkah pertama adalah memasukkan token
autentikasi ke dalam program mikrokontroler dan mengunggah program tersebut.
Setelah diunggah, mikrokontroler harus terhubung ke jaringan WiFi dan
menghubungkan dirinya ke server Blynk. Hasil yang diharapkan adalah

mikrokontroler dapat berhasil terhubung ke Blynk, yang ditandai dengan pesan
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sukses di konsol serial dan antarmuka aplikasi Blynk menunjukkan bahwa
perangkat online. Jika terjadi kesalahan, token autentikasi atau konfigurasi WiFi

akan diperiksa dan diperbaika.

4.3.2 Pengujian Aplikasi Blynk

——

Smart Buhang

Data

DATASTREAN
Jarak [V1)

integer, 0,/3000, id=1

Gambar 3.6 Hasil dari applikasi Bylnk

Pengujian aplikasi dilakukan untuk memastikan aplikasi Blynk dapat
digunakan secara efektif untuk memantau dan mengontrol sistem pemberian pakan
ikan nila serta monitoring pH air secara real-time. Langkah pertama adalah

memastikan bahwa aplikasi Blynk telah dikonfigurasi dengan benar, termasuk
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menambahkan widget yang diperlukan seperti Value Display untuk menampilkan
nilai pH untuk mengontrol motor servo. Selanjutnya, mikrokontroler dihubungkan
ke aplikasi Blynk melalui jaringan WiFi dan dilakukan pengujian untuk memastikan
data yang dikirim oleh sensor pH dapat diterima dan ditampilkan oleh aplikasi
dengan akurat. Selain 1itu, aplikasi juga diuji untuk mengirim perintah ke
mikrokontroler, seperti mengaktifkan motor servo untuk membuka wadah pakan.
Hasil yang diharapkan dar1 pengujian ini adalah aplikasi Blynk mampu
menampilkan data pH secara real-time dan akurat, serta perintah dari aplikasi dapat
diterima dan dilaksanakan oleh mikrokontroler tanpa ada keterlambatan atau

kesalahan.

4.3.4 Pengujian Sistem Utama

Pengujian sistem utama bertujuan untuk menilai kinerja keseluruhan sistem
ketika semua komponen bekerja secara bersamaan dalam jangka waktu yang lama.
Sistem dioperasikan terus-menerus selama 24 jam untuk mengevaluasi stabilitas
dan keandalan. Selama pengujian, sensor pH akan terus memonitor tingkat
keasaman air dan data yang dikumpulkan akan dikirim secara periodik ke aplikasi
Blynk. Motor servo diatur untuk membuka dan menutup wadah pakan pada interval
yang telah ditentukan, mensimulasikan kondisi operasional sebenarnya. Hasil yang
diharapkan adalah sistem berfungsi secara otomatis dan konsisten, tanpa terjadi
gangguan atau kegagalan pada sensor pH atau motor servo. Pengujian ini
memastikan bahwa sistem mampu menjalankan tugasnya secara berkelanjutan dan

dapat diandalkan untuk penggunaan sehari-hari.
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4.3.5 Pengujian Alat

Pengujian alat dilakukan untuk memverifikasi kinerja masing-masing
komponen utama, yaitu motor servo dan sensor pH, guna memastikan bahwa
mereka beroperasi sesuai dengan spesifikasi teknis. Motor servo diuji dengan
menjalankan berbagai tugas membuka dan menutup wadah pakan di bawah
berbagai kondisi beban, untuk mengevaluasi kekuatan dan keakuratan gerakan.
Setiap gerakan servo dicatat untuk memastikan bahwa servo dapat mengikuti
perintah dengan tepat dan tidak mengalami kehilangan langkah atau kekuatan.
Sensor pH diuji dengan mencelupkannya ke dalam beberapa sampel air yang
memiliki nilai pH yang sudah diketahui dan dibandingkan hasilnya dengan alat ukur
pH standar laboratorium untuk mengevaluasi akurasi pengukuran. Hasil yang
diharapkan adalah motor servo menunjukkan kinerja yang stabil dan presisi tinggi
dalam berbagai kondisi, serta sensor pH memberikan hasil pengukuran yang akurat
dan konsisten sesuai dengan standar. Pengujian ini memastikan bahwa setiap
komponen dalam sistem bekerja dengan optimal dan dapat diandalkan untuk

pemakaian jangka panjang.

4.3.5.1 Hasil Pengujian pakan Ikan Otomatis

Pengujian pemberian pakan otomatis dilakukan untuk mengevaluasi kinerja
sistem pemberian pakan berbasis loT dalam mengendalikan waktu operasional
motor servo sesuai jadwal yang diatur melalui aplikasi Blynk. Tujuan pengujian ini
adalah untuk memastikan bahwa motor servo berfungsi dengan tepat waktu dan
sesuai dengan pengaturan yang telah ditentukan. Pengujian dilakukan sebanyak

sepuluh kali dengan berbagai waktu yang dijadwalkan, dan hasil pengujian dicatat
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berdasarkan waktu aktual motor servo bekerja, waktu tunda (delay), dan status

keberhasilan operasional. Berikut adalah hasil pengujian yang telah dilakukan:

Tabel 4. 1 Hasil Penelitian Pakan Ikan Otomatis

No | Percobaan | Jadwal yang | Waktu Motor Servo
Ke- Diatur Blynk Bekerja Delay (s) Status

| 1 8:00 8:01 1 Berhasil
2 2 16:00 16:02 2 Berhasil
3 3 8:00 8:00 0 Berhasil
4 4 16:00 16:01 1 Berhasil
5 5 8:00 8:02 2 Berhasil
6 6 16:00 16:00 0 Berhasil
7 7 8:00 8:01 1 Berhasil
8 8 16:00 16:02 2 Berhasil
9 9 8:00 8:00 0 Berhasil
10 10 16:00 16:01 | Berhasil

Dari tabel 4.1 hasil pengujian terlihat bahwa sistem pemberian pakan
otomatis berhasil menjalankan motor servo sesuai dengan jadwal yang diatur
melalui aplikasi Blynk. Semua percobaan menunjukkan status "Berhasil",
menandakan bahwa motor servo beroperasi tepat waktu sesuai dengan jadwal yang

ditentukan.

Waktu tunda (delay) yang tercatat bervariasi antara 0 hingga 2 detik. Rata-
rata waktu tunda adalah 1 detik, yang menunjukkan bahwa sistem merespons
perintah dengan cepat dan efisien. Tidak adanya kegagalan dalam operasional

motor servo mengindikasikan keandalan sistem dalam menjalankan tugasnya.

Percobaan dengan jadwal yang diatur pada pukul 8:00 menunjukkan bahwa
motor servo bekerja tepat waktu pada tiga percobaan dan mengalami sedikat

penundaan pada dua percobaan lainnya. Sementara itu, percobaan dengan jadwal
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pada pukul 16:00 menunjukkan bahwa motor servo bekerja tepat waktu pada dua
percobaan dan mengalami sedikit penundaan pada tiga percobaan lainnya. Variasi
dalam waktu tunda 1m1 masih dalam batas toleransi yang dapat diterima dan tidak

mengganggu keseluruhan fungsi sistem.

4.3.5.2 Hasil Monitoring pH air Kolam Ikan Nila

Penelitian 1n1 bertujuan untuk menguji keandalan sistem monitoring pH air
berbasis IoT yang dapat diakses melalui aplikasi Blynk. Pengukuran pH dilakukan
secara berkala selama satu har1 penuh untuk memastikan konsistensi dan keandalan
sistem dalam mencatat data dan menjaga konektivitas. Tabel di bawah 1n1 mencatat
hasil monitoring pH air pada berbagai waktu dalam sehari, termasuk waktu
monitoring, nilai pH tercatat, status koneksi ke aplikasi Blynk, dan status

keseluruhan sistem.

Tabel 4. 2 Hasil Penelitan Monitoring pH Air Pada BLYNK

No Percobaan Waktu pH Status Status

Ke- Monitoring Tercatat Koneksi Sistem
1 1 8:00 f s Terhubung | Berfungsi
2 2 10:00 1.4 Terhubung Berfungsi
4 3 12:00 1.3 Terhubung Berfungsi
4 4 14:00 f A Terhubung Berfungsi
5 5 16:00 1.6 Terhubung Berfungsi
6 6 18:00 1.3 Terhubung Berfungsi
7 7 20:00 7.4 Terhubung | Berfungsi
8 8 22:00 f s Terhubung Berfungsi
9 9 0:00 f | Terhubung | Berfungsi
10 10 2:00 5.3 Terhubung | Berfungsi

Berdasarkan data Tabel 4.2, terlihat bahwa sistem monitoring pH air

berfungsi dengan baik selama periode pengujian. Nilai pH yang tercatat berkisar
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antara 7.1 hingga 7.6, menunjukkan bahwa pH air tetap dalam rentang yang aman
dan stabil untuk ikan nila. Koneksi ke aplikasi Blynk tetap terhubung di setiap
percobaan, menunjukkan keandalan sistem dalam menjaga konektivitas. Semua
percobaan mencatat status sistem yang berfungsi dengan baik, mengindikasikan
bahwa sistem 1ni dapat diandalkan untuk penggunaan jangka panjang dalam
monitoring pH air. Untuk analisis lebih mendalam, pengujian perlu dilakukan
dalam kondisi lingkungan yang lebih beragam dan ekstrem untuk memastikan

keandalan sistem dalam berbagai situasi.
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BAB YV

PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Berdasarkan tujuan penelitian, perencanaan alat, dan hasil uji coba yang telah

dilakukan, berikut beberapa kesimpulan yang dapat diambil:

1. Sistem pemberian pakan otomatis berbasis loT berhasil dikembangkan dan

berfungsi dengan baik

Dan hasil uj1 coba sistem pemberian pakan yang dicatat dalam, alat berhasil
menggerakkan motor servo pada waktu yang ditentukan, seperti pada percobaan
ke-1 hingga ke-10. Waktu kerja motor servo sesuai dengan jadwal yang diatur
melalui aplikasi Blynk. Contohnya, pada percobaan ke-1, servo mulai bekerja tepat
pada pukul 08:01 setelah jadwal yang diatur pada pukul 08:00, dan waktu delay
yang bervariasi (0 hingga 2 detik) menunjukkan tingkat ketepatan alat dalam

merespons instruksi.

2. Sistem monitoring pakan dan pH air berhasil diterapkan dengan akurasi yang

memadazi

Sistem monitoring tingkat pakan menggunakan sensor HC-SR04 dan monitoring
pH air menggunakan sensor pH bekerja dengan baik, seperti yang ditunjukkan
dalam. Dari percobaan monitoring pH air pada pukul 08:00 hingga 02:00, nilai pH
air yang tercatat berada dalam kisaran antara 7.1 hingga 7.6. Hal ini menunjukkan

bahwa alat mampu memonitor pH air secara konsisten dengan status koneksi dan
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sistem yang berfungsi tanpa gangguan. Kisaran pH ini sesuai dengan kebutuhan
budidaya ikan nila, menunjukkan bahwa sensor pH yang digunakan memiliki

tingkat akurasi yang memadai untuk aplikasi ini.

3. Penggunaan IoT mempermudah pengendalian dan monitoring dari jarak jauh

Dengan integrasi sistem ke aplikasi Blynk, pengguna dapat memantau kondisi
wadah pakan serta kualitas air kolam secara real-time dari1 perangkat mobile. Hal
ini mempermudah pengelolaan, terutama dalam pemberian pakan dan pemantauan
kualitas air secara jarak jauh, seperti terlihat dari hasil monitoring yang dilakukan
pada interval waktu yang berbeda selama 24 jam. Sistem in1 memberikan

kenyamanan dan efisiensi dalam pengelolaan kolam ikan nila.

4. Sistem menunjukkan kestabilan dan reliabilitas yang tinggi

Dari kedua tabel percobaan, sistem bekerja dengan stabil, tanpa gangguan koneksi
atau kesalahan operasional. Alat berhasil menjalankan fungsinya sesuai dengan

jadwal, baik dalam pengaturan waktu serve maupun dalam monitoring pH air,

menunjukkan bahwa alat in1 dapat diandalkan dalam jangka waktu yang lama.

Dengan demikian, sistem yang dirancang telah berhasil memenuhi tujuan
penelitian, yaitu membuat sistem pemberian pakan ikan nila otomatis berbasis loT
dan sistem monitoring pakan serta pH air secara real-time. Alat in1 memberikan
solusi praktis dan efektif dalam manajemen budidaya ikan nila berbasis teknologi

loT.
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5.2. Saran
Berikut adalah saran yang dapat diberikan berdasarkan hasil penelitian mengenai

sistem pemberian pakan ikan nila otomatis berbasis IoT dan monitoring pH air:

1. Pengembangan Fitur Tambahan:

Untuk meningkatkan fungsionalitas sistem, disarankan untuk mengembangkan
fitur tambahan pada aplikasi Blynk, seperti notifikasi atau alarm ketika tingkat
pakan mencapail batas minimum atau ketika pH air berada di luar kisaran yang

diinginkan. Fitur in1 dapat membantu pengguna dalam mengambil tindakan yang

diperlukan untuk menjaga kualitas pakan dan air secara lebih proaktif.

2. Pengujian dalam Berbagai Kondisi Lingkungan:

Lakukan pengujian sistem dalam berbagai kondisi lingkungan untuk memastikan
kinerja yang konsisten. Faktor-faktor seperti suhu, kelembapan, dan variabilitas
pakan dapat mempengaruhi akurasi sensor dan kinerja servo. Pengujian di berbagai
kondisi dapat memberikan wawasan lebih lanjut tentang stabilitas dan kehandalan

sistem.

3. Peningkatan Kalibrasi Sensor:

Mengingat pentingnya akurasi pengukuran pH dalam budidaya ikan, disarankan
untuk melakukan kalibrasi berkala terhadap sensor pH. Penyesuaian ini akan
memastikan bahwa sensor memberikan pembacaan yang akurat dan dapat

diandalkan, terutama jika digunakan dalam jangka waktu lama.
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4. Integrasi dengan Sistem Otomasi Lainnya:

Untuk meningkatkan efisiensi dalam pengelolaan kolam ikan, sistem ini1 dapat
diintegrasikan dengan teknologi otomasi lainnya, seperti sistem pemantauan suhu
air atau sistem aerasi otomatis. Dengan integrasi ini, diharapkan pengguna dapat
mengelola semua aspek kualitas air dan pemberian pakan dalam satu platform yang

terpadu, meningkatkan efektivitas dan kemudahan dalam budidaya ikan.

Dengan mengikuti saran-saran ini, diharapkan sistem yang telah dikembangkan
dapat lebih optimal dan bermanfaat dalam mendukung budidaya ikan nila yang

efektif dan efisien..
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