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ABSTRAK

Ayam pedaging adalah jenis spesies unggulan yang sangat baik yang dibuat dari keturunan ayam yang sangat produktif, terutama dalam produksi ayam.Bagi peternak ayam khususnya usaha kecil menengah yang memiliki sejumlah besar ayam memberi pakan setiap 8 jam sehingga terjadi Permasalahan yaitu petani harus berjalan menyusuri keramba yang relatif luas pada pukul 08.00 wib pagi dan pukul 16.00 wib sore, serta menggunakan tangan untuk menabur pakan jika peternak tidak sempat memberi makan maka akan berpengaruh pada pertambahan bobot ayam Pada penelitian ini penggunakan internet of things digunakan dalam memberi pakan otomatis yang dapat mengontrol dari jarak jauh metode yang digunakan yaitu metode manual Dengan penggunaan sistem otomatis sehingga jadwal pemberian pakan dapat diatur dengan lebih mudah dan peternak tidak perlu khawatir dengan perjalanan jarak jauh karena sistem dapat dikontrol dari jarak jauh dengan menggunakan internet sebagai penghubung antara sistem dan perangkat kontrol. tujuan dari penelitian ini Menghasilkan prototipe alat pakan otomatis berbasis mikrokontroller yang digunakan untuk memberikan pakan pada ayam alat pemberi pakan ayam otomatis berbasis mikrokontroler dan Mengetahui cara kerja dari mikrokontroler Arduino uno dan NodeMcu. Hasil dari penelitian ini berupa prototipe yang dapat memberikan pakan ayam secara otomatis

Kata kunci: Ayam, Prototipe, Pakan, IOT

ABSTRACT

Broilers are an excellent type of superior species made from very productive chicken breeds, especially in chicken production. For chicken farmers, especially small and medium businesses that have large numbers of chickens every 8 hours, there is a problem that farmers have to run good cages that are relatively wide at 08.00 WIB in the morning and at 16.00 WIB in the afternoon, and using hands to sprinkle feed if the farmer does not have time to feed it will affect the weight gain of chickens. used the manual method With the use of an automatic system so that feeding can be arranged more easily and farmers do not have to worry about long distance travel because the system can be controlled remotely by using the internet as a liaison between the system and the device. The purpose of this research is a prototype of a microcontroller-based automatic feeding device that is used to feed chickens a microcontroller-based chicken feeder and to know how the Arduino Uno and NodeMcu microcontrollers work. The results of this study are in the form of a prototype that can provide chicken feed automatically
Keywords: Chicken, Prototype, Feed, IOT
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BAB 1

PENDAHULUAN

1.1
Latar Belakang



Ayam pedaging adalah jenis spesies unggulan yang sangat baik yang dibuat dari keturunan ayam yang sangat produktif, terutama dalam produksi ayam (Venerdi, 2018). Budidaya ayam pedaging tidak memakan banyak waktu, sehingga petani dapat memanen ayam pedaging dalam waktu singkat. Perkembangan ayam pedaging kecil, menengah dan besar sangat pesat di setiap negara. Peternakan ayam pedaging telah menjadi salah satu pilar peternakan di Indonesia. Pemberian pakan merupakan elemen penting dalam menentukan tingkat produksi ayam pedaging. Peternak ayam pedaging masih menggunakan metode manual dalam memberikan pakan dengan meletakan pakan kedalam tempat yang sudah disediakan pada kandang ayam. Bagi peternak ayam khususnya usaha kecil menengah yang memiliki sejumlah besar ayam memberi pakan setiap 8 jam sehingga terjadi Permasalahan yaitu petani harus berjalan menyusuri keramba yang relatif luas pada pukul 08.00 wib pagi dan pukul 16.00 wib sore, serta menggunakan tangan untuk menabur pakan jika peternak tidak sempat memberi makan maka akan berpengaruh pada pertambahan bobot ayam, maka dari itu penggunaan peralatan mekanis dapat membantu dan melakukan kontrol dalam pemberian pakan ayam dengan lebih mudah (Kurnia & Widiasih, 2019).


Pada penelitian ini penggunakan internet of things digunakan dalam memberi pakan otomatis yang dapat mengontrol dari jarak jauh metode yang digunakan yaitu metode manual Dengan penggunaan sistem otomatis sehingga jadwal pemberian pakan dapat diatur dengan lebih mudah dan peternak tidak perlu khawatir dengan perjalanan jarak jauh karena sistem dapat dikontrol dari jarak jauh dengan menggunakan internet sebagai penghubung antara sistem dan perangkat kontrol. Sistem pemberian pakan otomatis ini diharapkan dapat membantu mengurangi kerja peternak ayam, meningkatkan produktivitas ayam dengan memaksimalkan bobot ayam, dan meminimalisir tingkat stres ayam, sehingga ayam dapat memperoleh hasil yang cukup banyak.

Penelitian terdahulu yang dilakukan oleh Surahman pada tahun 2021 yang berjudul Sistem Pakan Ayam Otomatis Berbasis Internet of Things menyimpulkan bahwa sistem kontrol yang dapat menyediakan pakan otomatis menggunakan dua sistem servo sebagai 
katup on-off pakan ayam. Pada saat yang sama, untuk membuat sistem secara otomatis menggunakan NodeMCU sebagai pusat kendali servo, sehingga dapat memberi makan secara otomatis sesuai dengan waktu makan yang ideal, dan dapat menggunakan ESP8266 Wi-Fi untuk menghubungkan perangkat kontrol ke internet untuk terhubung ke Cloud MQTT dan modul aplikasi sistem pakan ayam Ini dirancang menggunakan AppsGeyser dan menggunakan 2 server untuk membuka dan menutup katup. Server memiliki fungsi penyebaran otomatis dan waktu tunda 4,3 ms. adapun penelitian lainnya yang dilakukan oleh (Yohanna & Toruan, 2018) menyimpulkan  hasil ini membangun sistem pemberian makan dan minum ayam secara otomatis menggunakan mikrokontroler ATMEGA-328. Alat otomatis ini menggunakan dua bagian yaitu wadah pertama berfungsi sebagai penampung makanan dan air dan wadah kedua berfungsi sebagai tempat distribusi pakan dan air. Volume pakan dan air diukur menggunakan sensor ultrasonik HC-SR04 yang berfungsi untuk mengontrol ketinggian pakan dan air di tempat penyimpanan cadangan pakan dan air. Rangkaian mikrokontroler sebagai pengontrol menerima input untuk mengetahui volume umpan dan air dan mengirimkan data status ke modul GSM SIM900A berupa perintah AT Command untuk diteruskan ke nomor tujuan kemudian hasilnya akan ditampilkan dalam bentuk pesan.

Berdasarkan pemaparan diatas maka penulis mencoba melakukan penelitian dengan judul ”Prototipe Alat Pakan Ternak Ayam Otomatis Dua Sisi Berbasis Mikrokontroler”

1.2
Rumusan Masalah

Adapun rumusan masalah pada penelitian ini adalah:

1. Bagaimana merancang prototype untuk mengukur isi pakan otomatis dengan sensor ultrasonik HC-SR04?
2. Bagaimana mengaplikasikan mikrokontroler Arduino uno dan NodeMcu dalam membangun prototipe pemberi pakan otomatis?
3. Bagaimana merancang prototipe dan kendali pada kandang ayam berbasis Internet of Things (IoT)?
1.3
Batasan Masalah 
Adapun Batasan masalah pada penelitian ini adalah

1. Platform mikrokontroler yang digunakan adalah Arduino uno dan NodeMcu.
2. Informasi yang diberikan sebatas saat penampungan pakan habis.
3. Pembuatan hanya sebatas prototype.
1.4
Tujuan penelitian 

Adapun tujuan dari penelitian ini adalah 
1. Menghasilkan prototipe alat pakan otomatis berbasis mikrokontroller yang digunakan untuk memberikan pakan pada ayam alat pemberi pakan ayam otomatis berbasis mikrokontroler 
2. Mengetahui cara kerja dari mikrokontroler Arduino uno dan NodeMcu
1.5
Manfaat penelitian 

Adapun manfaat penelitian ini adalah

1. Menghasilkan suatu alat yang mempermudah pekerjaan manusia.
2. Mempermudah dalam pemberian pakan ternak ayam.
3. Mempermudah pemilik dalam memantau saat pakan akan habis.
4. Mengantisipasi ayam mati karena keterlambatan dalam pemberian pakan.
1.6
Metodologi Penelitian

Dalam menulis tugas akhir ini penulis melakukan penelitian terhadap sistem yang sedang diterapkan. Adapun langkah-langkah penelitian adalah sebagai berikut :

1. Studi Pustaka

Yaitu dengan menganalisa serta mengevaluasi hasil penelitian teori-teori dan pendapat dari buku, bahan perkuliahan, jurnal, bahan perkuliahan, dan sumber-sumber yang dianggap penting dan ada hubungannya dengan penulisan tugas akhir untuk menguatkan ide dan pemikiran penulis.

2. Observasi

Yaitu dengan melakukan pengamatan langsung terhadap sistem manual dan pencatatan secara cermat dan sistematis untuk mengumpulkan data-data agar diperoleh informasi yang dibutuhkan.

3. Analisis Data

Yaitu menganalisa data dan merangkumnya sehingga dapat ditarik kesimpulan yang dijadikan tolak ukur pembuatan sistem. 
1.7 
Sistematika Penulisan


Sistematika penulisan skripsi ini dibuat berdasarkan urutan dibawah ini:

BAB 1
: PENDAHULUAN


 Pada bab ini diulas tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, manfaat penelitian, metodologi penelitian, dan sistematika penulisan.

BAB 2
: DASAR TEORI

Bab ini berisi mengenai konsep dan teori pembelajaran yang menjadi landasan pembuatan skripsi ini serta langkah-langkah apa saja yang diperlukan dalam desain dan implementasi sistem.

BAB 3
: ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

Pada bab ini dibahas tentang analisa sistem serta perancangan sistem menggunakan uml, perancangan antar muka sistem

BAB 4
: HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini dibahas secara lebih rinci mengenai rancangan prototype dan pembahasan menu pada sistem 
BAB 5
       :  KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini dibahas kesimpulan tentang sistem yang telah dibuat beserta saran-saran yang dapat berguna untuk penyempurnaan sistem.

BAB 2

LANDASAN TEORI

2.1
Internet of Things (IoT)

Internet of Things (IoT) atau bisa disebut juga dengan internet untuk segalanya yaitu sebuah konsep dimana pertukaran informasi berlangsung tanpa adanya interaksi manusia dengan manusia atau manusia dengan komputer, melainkan melalui koneksi internet dengan benda-benda yang ada di sekelilingnya. Teknologi IoT bekerja dengan memanfaatkan suatu argumentasi pemrograman, dimana tiap-tiap argumen bisa menghasilkan suatu interaksi antar mesin yang telah terhubung otomatis tanpa campur tangan manusia. Kebanyakan teknonolgi IoT dimanfaatkan untuk mengatur dan mengawasi dari mesin/alat yang bekerja secara langsung sehingga dapat membantu meringankan pekerjaan manusia. Teknologi ini dapat digunakan di banyak bidang seperti pertanian, medis dan kedokteran, transportasi, lingkungan, dan lain sebagainya. Sebagai contoh pengaplikasian teknologi IoT yaitu untuk pengusir hama, pendeteksi jantung, pendeteksi transportasi umum, otomatisasi rumah, dan lain sebagainya yang berkaitan dengan sistem otomatisasi terhubung dengan smartphone (Rahayu & Masdi, 2020)
2.2
Sistem Monitoring

Sistem monitoring adalah suatu upaya yang sistematik untuk menetapkan kinerja standar pada perencanaan untuk merancang sistem umpan balik informasi, untuk membandingkan kinerja aktual dengan standar yang telah ditentukan. Monitoring didefinisikan sebagai siklus kegiatan yang mencakup pengumpulan, peninjauan ulang, pelaporan, dan tindakan atas informasi suatu proses yang sedang diimplementasikan (Surahman et al., 2021). Umumnya, monitoring digunakan dalam checking antara kinerja dan target yang telah ditentukan. Monitoring ditinjau dari hubungan terhadap manajemen kinerja adalah proses terintegrasi untuk memastikan bahwa proses berjalan sesuai rencana (on the track). Monitoring dapat memberikan informasi keberlangsungan proses untuk menetapkan langkah menuju ke arah perbaikan yang berkesinambungan. Pada pelaksanaannya, monitoring dilakukan  ketika suatu proses sedang berlangsung.
2.3
Kandang Ayam

Kandang adalah struktur atau bangunan tempat hewan ternak dipelihara. Kandang sering kali dikategorikan menurut jumlah hewan yang menempatinya; ada yang hanya berupa satu bangunan satu hewan, satu bangunan banyak hewan namun terpisah sekat, dan satu bangunan diisi banyak hewan tanpa sekat. Kandang merupakan istilah umum dalam bahasa Indonesia, sedangkan bahasa Inggris memiliki banyak istilah yang sering kali dibedakan menurut jenis hewan yang dipelihara dan cara pemeliharaannya. Kandang ayam dapat disebut dengan EN:chicken tractor atau EN:chicken coop (untuk ayam yang dikandangkan di pekarangan rumah); EN:battery cage (kandang ayam petelur yang sangat sempit); dan EN:furnished cage (battery cage dengan kondisi yang lebih baik) Tarigan et al., 2021).
2.4
Pemberian Pakan Otomatis 

Pemberian pakan adalah upaya memberi pakan dalam tempat yang digunakan sebagai wadah maupun penampung. Di dalam kehidupan sekarang khususnya dalam beternak ayam, proses pemberian pakan masih manual yaitu langsung menuangkannya dengan menggunakan tangan sehingga akan menghabiskan waktu dan tenaga. Cara ini tentunya kurang efektif mengingat pada zaman sekarang kecanggihan teknologi sangatlah dibutuhkan dalam kehidupan sekarang. Sehingga dibutuhkan pemberi pakan otomatis pada kandang ayam ternak.pemberi pakan otomatis bertujuan untuk memudahkan pekerjaan peternak.Pemberi pakan otomatis dapat dipermudah dengan menggunakan alat mekanik yang dikontrol oleh peralatan elektronik dengan menggunakan sensor ultrasonik sebagai pengukur jarak (Kristiawan et al., 2021).
2.5
Motor Servo

Motor servo adalah motor listrik dengan menggunakan sistem closed loop. Sistem tersebut digunakan untuk mengendalikan akselerasi dan kecepatan pada sebuah motor listrik dengan keakuratan yang tinggi (Warno, 2021). Selain itu, motor servo biasa digunakan untuk mengubah energi listrik menjadi mekanik melalui interaksi dari kedua medan magnet permanen. Motor servo sendiri berdasarkan arus terbagi menjadi 2, yaitu motor servo AC dan motor servo DC. Untuk motor servo AC merupakan jenis yang dapat menngani tegangan arus listrik yang tinggi atau beban berat. Kemudian Motor Servo DC merupakan jenis yang hanya dapat menangani tegangan arus dan beban yang lebih kecil. Untuk mengendalikan motor servo terdapat beberapa cara, diantaranya dengan menggunakan Arduino, potensiometer, maupun dengan NodeMCU. Untuk mengendalikan motor servo mengunakan Arduino yaitu dengan cara menghubungkan kabel warna merah ke pin 5V arduino, kemudian kabel warna hitam dihubungkan ke pin GND Arduino, kabel warna oren dihubungkan ke pin digital pada arduino selanjtnya melakukan coding dengan menggunakan software Arduino IDE (Al Rizqi et al., 2021). Selanjutnya mengendalikan motor servo menggunakan NodeMCU dengan cara menghubungkan kabel warna merah ke pin 3V3, kabel warna hitam ke pin GND, dan kabel warna oren ke pin D4. Selanjutnya sama seperti Arduino langkah selanjutnya melakukan coding dengan menggunakan software Arduino IDE. Melakukan pengkodean berfungsi untuk mengatur besarnya perubahan sudut motor servo dan kecepatan perubahan sudut tersebut. Dan juga biasanya terdapat masalah dimana motor servo tidak mau bergerak atau hanya bergetar, solusinya dengan menambahkan suply tegangan eksternal.
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Gambar 2. 1 Cara Kerja Motor Servo
Sumber: (Prasetyawan et al., 2018)
Pada gambar 2.1 lebar sinyal dengan waktu 1,5 ms akan segera memutar poros motor servo ke posisi sudut 90°. Selain itu sistem kontrol akan mendeteksinya. Jika lebar sinyal kurang dari 1,5 ms maka porosnya akan berputar ke arah 0° atau ke kiri (berlawanan arah jarum jam). Sedangkan jika lebar sinyal lebih lama dari 1,5 ms maka porosnya akan berputar kearah posisi 180° atau ke kanan (searah jarum jam). Ketika lebar sinyal diberikan, maka poros pada motor servo akan bergerak dan bertahan sesuai dengan posisi yang sudah ditargetkan. Namun, posisi motor servo tidak mampu bertahan selamanya. Sinyal PWM harus diulang setiap 20 ms agar posisi poros motor servo dapat selalu menahannya.
Berikut merupakan gambar dari motor servo yang akan digunakan:
[image: image3.png]



Gambar 2. 2 Motor Servo
Sumber:(Yang et al., 2012)
2.6
Mikrokontroller NodeMcu 

NodeMCU merupakan papan pengembangan produk Internet of Things (IoT) yang berbasiskan Firmware eLua dan y (SoC) ESP8266-12E. ESP8266 sendiri merupakan chip WiFi dengan protocol stack TCP/IP yang lengkap. NodeMCU dapat dianalogikan sebagai board arduino-nya ESP8266. Program ESP8266 sedikit susah karena diperlukan beberapa teknik wiring serta tambahan modul USB to serial untuk mengunduh program (Parihar, 2019). Namun NodeMCU telah me-package ESP8266 ke dalam sebuah board yang kompak dengan berbagai fitur layaknya mikrokontroler kapabilitas akses terhadap Wifi juga chip komunikasi USB to serial. Sehingga untuk memprogramnya hanya diperlukan ekstensi kabel data USB persis yang digunakan charging smarphone.Sehingga pemrograman hanya perlu menggunakan kabel data USB yang sama persis dengan kabel charging smartphone android. Penggunaan NodeMCU sebagai pengembangan sistem dari sebuah internet of things (Pangestu et al., 2019). 
Contohnya adalah ESP8266 dalam membangun sebuah sistem otomatisasi dalam pengamanan rumah dengan dapat mengendalikan perangakat yang ada dalam rumah seperti lampu, kipas angin yang terhubunh dengan remote yang berkoneksi dengan internet. Perbedaan NodeMCU sendiri dengan sebuah modul ESP8266 yaitu port dalam NodeMCU lebih banyak GPIOnya yang bisa memberikan keuntungan dalam pengembangan projek yang luas. Berikut diagram pinout dan spesifikasi dari modul NodeMCU ESP8266

Alasan memilih NodeMCU ESP8266 ialah karena mudah diprogram dan memiliki pin I/O yang memadai dan dapat mengakses jaringan Internet untuk mengirim atau mengambil data melalui koneksi WiFi. Spesifikasi dari NodeMCU sebagai berikut

1. 10 port pin GPIO

2. Fungsionalitas PWM

3. Antarmuka I2C dan SPI

4. Antarmuka 1 Wire

5. ADC
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Gambar 2. 3 Mikrokontroller NodeMcu
Sumber: (Ginting, 2019)
Untuk tegangan kerja ESP8266 menggunakan standar tegangan JEDEC (tegangan 3.3V) untuk bisa berfungsi. Tidak seperti mikrokontroler AVR dan sebagian besar board Arduino yang memiliki tegangan TTL 5 volt. Meskipun begitu, NodeMCU masih bisa terhubung dengan 5V namun melalui port micro USB atau pin Vin yang disediakan oleh board-nya.

2.7
Arduino Uno

Arduino adalah sebuah kit elektronik opensource yang dirancang khusus untuk memudahkan bagi para seniman, desainer, dan siapapun yang tertarik dalam menciptakan objek atau mengembangkan perangkat elektronik yang dapat berinteraksi dengan bermacam-macam sensor dan pengendali. Uno Arduino adalah board berbasis mikrokontroler pada ATmega32(Priyatna & Basry, 2021). Board ini memiliki 14 digital input / output pin (dimana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, 16 MHz osilator kristal, koneksi USB, jack listrik tombol reset. Pin-pin ini berisi semua yang diperlukan untuk mendukung mikrokontroler, hanya terhubung ke komputer dengan kabel USB atau sumber tegangan bisa didapat dari adaptor AC-DC atau baterai untuk menggunakannya. Berikut ini gambar arduino uno
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Gambar 2. 4 Arduino uno
Sumber: (Fatmawati et al., 2020)
Arduino UNO memuat semua yang dibutuhkan untuk menunjang mikrokontroler, mudah menghubungkannya ke sebuah computer dengan sebuah kabel USB atau mensuplainya dengan sebuah adaptor AC ke DC atau menggunakan baterai untuk memulainya (Fathulrohman & Saepulloh, 2019). Papan Arduino memiliki fitur baru seperti berikut:

1. pinout yaitu ada penambahan pin SDA dan SCL yang dekat dengan pin AREF dan dua pin baru lainnya di tempatkan dekat dengan pin RESET, IOREF yang memungkinkan shield untuk beradaptasi dengan tegangan yang disediakan dari papan atau board. 

2. pin tidak terhubung, yang dicadangkan untuk tujuan masa depan
Dengan dilengkapi 14 pin digital yang dapat difungsikan sebagai input dan output dan 6 diantaranya dapat digunakan untuk output PWM, 6 pin input analog dan sebuah osilator Kristal 16 MHz, Koneksi USB untuk memprogram, soket power, ICSP header dan tombol reset. Arduino UNO memuat semua yang dibutuhkan untuk menunjang mikrokontroler, mudah menghubungkannya ke sebuah komputer dengan sebuah kabel USB atau menyuplainya dengan sebuah adaptor AC ke DC atau menggunakan baterai untuk memulainyaBahasa pemrograman arduino adalah bahasa C yang telah di modifikasi dan hanya bisa di gunakan untuk arduino, bahasa tersebut dikenal dengan bahasa c arduino
2.8
Sensor Ultrasonik HC SR04

Sensor Ultrasonik HC SR04 adalah sensor yang berfungsi untuk merubah besaran suara menjadi besaran listrik maupun sebaliknya dengan menggunakan jarak. Prinsip kerja dari sebuah modul pada sensor ini ialah mendeteksi objek dengan cara mengirimkan gelombang ultrasonik dan kemudian menerima pantulan gelombang tersebut.Prinsip kerja sensor ini adalah transmitter mengirimkan sebuah gelombang ultrasonik lalu diukur dengan waktu yang dibutuhkan hingga datangnya pantulan dari objek (Fatmawati et al., 2020). Sensor ini terbagi 2 unit yaitu pemancar dan penerima dimana sangat sederhana yaitu sebuah kristal piezoelektrik dihubungkan dengan mekanik jangkar dan hanya dihubungkandengan diafragma penggetar.
Pada sensor ultrasonik, gelombang ultrasonik dibangkitkan melalui sebuah alat yang disebut dengan piezoelektrik dengan frekuensi tertentu. Piezoelektrik ini akan menghasilkan gelombang ultrasonik (umumnya berfrekuensi 40kHz) ketika sebuah osilator diterapkan pada benda tersebut (Trisetiyanto, 2020). Secara umum, alat ini akan menembakkan gelombang ultrasonik menuju suatu area atau suatu target. Setelah gelombang menyentuh permukaan target, maka target akan memantulkan kembali gelombang tersebut. Gelombang pantulan dari target akan ditangkap oleh sensor, kemudian sensor menghitung selisih antara waktu pengiriman gelombang dan waktu gelombang pantul diterima. Dapat dilihat di gambar cara kerja sensor ultrasonik:
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Gambar 2.5 Cara kerja ultrasonic
Sumber: (Adella et al., 2020)
Secara detail, cara kerja sensor ultrasonik adalah sebagai berikut:

1. Sinyal dipancarkan oleh pemancar ultrasonik dengan frekuensi tertentu dan dengan durasi waktu tertentu. Sinyal tersebut berfrekuensi diatas 20kHz. Untuk mengukur jarak benda (sensor jarak), frekuensi yang umum digunakan adalah 40kHz.

2.  Sinyal yang dipancarkan akan merambat sebagai gelombang bunyi dengan kecepatan sekitar 340 m/s. Ketika menumbuk suatu benda, maka sinyal tersebut akan dipantulkan oleh benda tersebut.

3. Setelah gelombang pantulan sampai di alat penerima, maka sinyal tersebut akan diproses untuk menghitung jarak benda tersebut. Jarak benda dihitung berdasarkan rumus: S = 340.t/2 

Dimana S merupakan jarak antara sensor ultrasonik dengan benda (bidang pantul), dan t adalah selisih antara waktu pemancaran gelombang oleh transmitter dan waktu ketika gelombang pantul diterima receiver.

.
Sensor ini merupakan sensor ultrasonik siap pakai, satu alat yang berfungsi sebagai pengirim, penerima, dan pengontrol gelombang ultrasonik. Alat ini bisa digunakan untuk mengukur jarak benda dari 2cm - 4m dengan akurasi 3mm. Alat ini memiliki 4 pin, pin Vcc, Gnd, Trigger, dan Echo. Pin Vcc untuk listrik positif dan Gnd untuk ground-nya. Pin Trigger untuk trigger keluarnya sinyal dari sensor dan pin Echo untuk menangkap sinyal pantul dari benda dan Gelombang ultrasonik akan dibangkitkan dan dipancarkan melalui transmitter secara menyebar serta Gelombang ultrasonik yang dipancarkan tersebut kemudian akan merambat sebagai sinyal / gelombang bunyi dengan kecepatan bunyi yang berkisar 340 m/s (Jaya & Ramadhan, 2018). Sinyal tersebut kemudian akan dipantulkan dan akan diterima kembali oleh bagian receiver ultrasonik
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Gambar 2. 5 Sensor Ultrasonik HC SR04
Sumber:(Arie Linarta & Nurhadi, 2018)
2.9
LCD (Liquid Crystal Display) 

LCD ( Liquid Crystal Dispalay ) sering diartikan dalam bahasa indonesia sebagai tampilan kristal cair merupakan suatu jenis media tampilan yang menggunakan kristal cair sebagai penampil utama.LCD dapat menampilkan karakter ASCI sehingga kita bisa menampilkan campuran huruf dan angka sekaligus berwarna ataupun tidak berwarna. Hal ini disebabkan karena terdapat banyak sekali titik cahaya (piksel) yang terdiri dari satu buah kristal cair sebagai sebuah titik cahaya. Walau disebut sebagai titik cahaya namun, kristal cair ini tidak memancarkan cahaya sendiri. Sumber cahaya didalam sebuah perangkat LCD ada belakang susunan kristal cair tadi. Titik cahaya yang jumlahnya puluhan ribu bahkan jutaan inilah yang membentuk tampilan citra. Kutub kristal cair yang dilewati arus listrik akan berubah karena pengaruh polarisasi medan magnetic yang timbul dan oleh karenanya akan hanya membiarkan beberapa warna diteruskan sedangkan warna lainnya tersaring lampu neon berwarna putih (Sarifudin et al., 2017). 
Dalam menampilkan karakter untuk membantu menginformasikan proses dan control yang terjadi dalam suatu program robot kita sering menggunakan LCD. Ada beberapa jenis LCD yang perbedaannya hanya terletak pada alamat menaruh karakternya. Salah satu LCD yang sering dipergunakan adalah LCD 16x2 artinya, LCD tersebut terdiri dari 16 kolom dan 2 baris. LCD ini sering digunakan karena harganya yang relatif murah dan pemakaiannya yang mudah. LCD yang kita gunakan dapat dikoneksikan dengan system minimum dalam suatu mikrokontroler. Driver tersebut berisi rangkaian pengaman, pengatur tingkat kecerahan backligt maupun data serta untuk mempermudah pemasangan di mikrokontroler (portable-red) (Fathoni & Winardi, 2017)

LCD memanfaatkan silicon atau gallium dalam bentuk Kristal cair sebagai pemendar cahaya. Pada layar LCD, setiap matrik adalah susunan dua dimensi piksel yang dibagi dalam baris dan kolom. Dengan demikian, setiap pertemuan yang merupakan lempengan kaca bagian belakang dengan sisi dalam yang ditutupi oleh lapisan elektroda transparan. Dalam keadaan normal, cairan yang digunakan memiliki warna cerah. Daerah-daerah tertentu pada cairan akan berubah warnanya menjadi hitam ketika tegangan diterapkan antara bidang latar dan pola elektroda yang terdapat pada sisi dalam lempeng kaca bagian depan. Keunggulan LCD adalah hanya menarik arus yang kecil (beberapa micro ampere), sehingga alat atau sistem menjadi portable karena dapat menggunakan catu daya yang kecil. Keunggulan lainnya adalah tampilan yang diperlihatkan dapat dibaca dengan mudah di bawah terang sinar matahari.
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Gambar 2. 6 LCD (Liquid Crystal Display)
Sumber: (Anindya & Rachmat, 2015)
2.10
Driver motor L298N 

Driver motor L298N merupakan module driver motor DC yang paling banyak digunakan atau dipakai di dunia elektronika yang difungsikan untuk mengontrol kecepatan serta arah perputaran motor DC. IC L298 merupakan sebuah IC tipe H-bridge yang mampu mengendalikan bebanbeban induktif seperti relay, solenoid, motor DC dan motor stepper (Muhardian & Krismadinata, 2020). Pada IC L298 terdiri dari transistor-transistor logik (TTL) dengan gerbang NAND yang berfungsi untuk memudahkan dalam menentukan arah putaran suatu motor dc maupun motor stepper. Untuk dipasaran sudah terdapat modul driver motor menggunakan IC L298 ini, sehingga lebih praktis dalam penggunaannya karena pin I/O nya sudah tersusun dengan rapi dan mudah digunakan (Amin et al., 2019). Adapun gambar pinout beserta keterangannya dapat diperhatikan pada gambar 2.8 di bawah.
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Gambar 2. 7 Driver motor L298N
Sumber: (Yoski & Mukhaiyar, 2020)
Prinsip kerja motor driver ini sesuai dengan bentuk rangkaian transistornya yang berupa H-bridge
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Gambar 2.9 H-bridge Transistor
Sumber: (Maung et al., 2018)
Motor driver ini bekerja untuk menggerakan maksimal 2 motor DC terpisah atau bisa digunakan untuk 1 motor stepper bipolar 2 fasa, menggunakan masukan logic-level dari Arduino atau jenis kit mikrokontroler yang lain. Pin-pinnya terdiri dari: 
1. Out 1, Out 2 : mengatur/menjalankan motor DC A
2. Out 3, Out 4 : mengatur/menjalankan motor DC B
3. GND : penghubung ground
4. 5V : sumber suplai tegangan 5V ke modul
5. EnA : mengaktifkan PWM untuk motor DC A
6. In1, In2 : mengatur masukan ke motor DC A
7. In3, In4 : mengatur masukan ke motor DC B
8. EnB : mengaktifkan PWM untuk motor DC B 
2.11
Inter Integrated Circuit

Inter Integrated Circuit atau sering disebut I2C adalah standar komunikasi serial dua arah menggunakan dua saluran yang didisain khusus untuk mengirim maupun menerima data. Sistem I2C terdiri dari saluran SCL (Serial Clock) dan SDA (Serial Data) yang membawa informasi data antara I2C dengan pengontrolnya. Piranti yang dihubungkan dengan sistem I2C Bus dapat dioperasikan sebagai Master dan Slave (Shieh, 2019). Master adalah piranti yang memulai transfer data pada I2C Bus dengan membentuk sinyal Startmengakhiri transfer data dengan membentuk sinyal Stop, dan membangkitkan sinyal clock. Slave adalah piranti yang dialamati master. Sinyal Start merupakan sinyal untuk memulai semua perintah, didefinisikan sebagai perubahan tegangan SDA dari “1” menjadi “0” pada saat SCL “1”. Sinyal Stop merupakan sinyal untuk mengakhiri semua perintah, didefinisikan sebagai perubahan tegangan SDA dari “0” menjadi “1” pada saat SCL “1”. Sinyal dasar yang lain dalam I2C Bus adalah sinyal acknowledge yang disimbolkan dengan ACK Setelah transfer data oleh master berhasil diterima slave, slave akan menjawabnya dengan mengirim sinyal acknowledge, yaitu dengan membuat SDA menjadi “0” selama siklus clock ke 9. Ini menunjukkan bahwa Slave telah menerima 8 bit data dari Master (Maemunah & Riasetiawan, 2018).

Dalam melakukan transfer data pada I2C Bus, kita harus mengikuti tata cara yang telah ditetapkan yaitu:

1. Transfer data hanya dapat dilakukan ketika Bus tidak dalam keadaan sibuk.
2. Selama proses transfer data, keadaan data pada SDA harus stabil selama SCL dalam keadan tinggi. Keadaan perubahan “1” atau “0” pada SDA hanya dapat dilakukan selama SCL dalam keadaan rendah. Jika terjadi perubahan keadaan SDA pada saat SCL dalam keadaan tinggi, maka perubahan itu dianggap sebagai sinyal Start atau sinyal Stop
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Gambar 2. 8 Inter Integrated Circuit
Sumber: (Pulungan et al., 2022)
2.12
Motor DC Gearbox
Motor DC Gearbox Sebuah peralatan elektromekanik dasar yang bisa digunakan untuk merubah tenaga listrik menjadi tenaga mekanik disebut dengan Motor DC. Dengan demikian, pada motor DC putaran yang dihasilkan akan berbalik arah jika tegangan yang memiliki polaritas dirubah (Cahya Ardhitamara, 2021). Tegangan yang bernilai DC input yaitu 3V – 24V, speed 130 rpm pada 12V, microcontroller tidak bisa mengendalikan motor DC secara langsung, karena pada microcontroller kebutuhan arusnya sangat kecil sedangkan pada motor DC kebutuhan arusnya besar. Alternatif yang biasa digunakan untuk menggerakkan motor DC adalah driver motor. Dalam pembuatan alat ini menggunakan motor DC yang dilengkapi dengan gearbox untuk menghasilkan torsi yang besar tetapi mempunya Rpm yang rendah dibandingkan dengan motor dc tanpa gearbox yang memiliki rpm tinggi tetapi torsi pada motor tersebut kecil. Berikut ini gambar motor dc gearbox
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Gambar 2. 9 Motor Dc gearbox
Sumber: (Pinto et al., 2020)
2.13 Modul stepdown XL0145

Modul step down atau penurun tegangan DC XL0145 ini akan menyelesaikan masalah perbedaan tegangan yang dibutuhkan dengan yang tersedia. Seringkali dalam pembuatan rangkaian elektronika atau modul-modul mikrokontroler terdapat perbedaan tegangan kerja antar modul sehingga memerlukan sebuah modul regulator untuk menyesuaikan tegangan (Kurniawan et al., 2019). Berikut ini gambar dari modul stepdown XL0145
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Gambar 2. 10 Modul stepdown XL0145
Sumber: (Kurnia & Widiasih, 2019)
Modul step down DC to DC XL0145 ini membantu untuk menurunkan tegangan ke tegangan yang lebih rendah.
Input voltage : DC 3V - 40V
Output voltage: DC 1.5V - 35V (tegangan output harus lebih rendah dengan selisih minimal 1.5 V)
Arus max : 3 A 
Ukuran board : 42 mm x 20 mm x 14 mm
Modul regulator penurun tegangan ini mengunakan bahan solid capacitor dan PCB berkualitas untuk menjamin kualitas tegangan yang dibutuhkan. Untuk menyesuaikan tegangan cukup dengan memutar potensio yang ada pada board. Perhatikan pada tanda input dan output, serta polaritas positif dan negatif jangan sampai terbalik karena akan merusak modul
2.14
Flowchart
Flowchart adalah bagian – bagian yang mempunyai arus yang menggambarkan langkah –langkah penyelesaian suatu masalah. Flowchart merupakan cara penyajian dari suatu algoritma (Harahap, 2017). Flowchart adalah Untuk menggambarkan sebuah algoritma yang terstruktur dan mudah dipahami oleh orang lain khususnya programmer yang bertugas mengimplementasikan program, maka dibutuhkan alat bantu yang berbentuk diagram alur (Jumarlis, 2018). Berdasarkan penjelasan ahli diatas maka penulis menyimpulkan Flowchart merupakan bagan (chart) yang menunjukkan alir (flow) di dalam program atau prosedur sistem secara logika. Bagan alir digunakan terutama untuk alat bantu komunikasi dan untuk dokumentasi. Tujuan penggunaan flowchart adalah untuk menggambarkan suatu tahapan penyelesaian masalah secara sederhana, terurai, rapi, dan jelas dengan menggunakan simbol-simbol yang standar. Tahapan penyelesaian masalah yang disajikan harus jelas, sederhana, dan tepat. Berikut ini  symbol flowchart
Tabel 2. 1 Simbol Flowchart
	No
	Simbol
	Keterangan

	1
	
[image: image14]
	Penghubung
Simbol untuk keluar/masuk atau proses dalam lembar atau halaman lain.

	2
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	Input Output

Simbol yang menyatakan proses input dan output tanpa tergantung dengan jenis peralatannya.

	3
	
[image: image16]
	Dokumen

Simbol yang menyatakan input berasal dari dokumen dalam bentuk kertas atau ouput dicetak di kertas.


Lanjutan Tabel 2.1 Simbol Flowchart
	4
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	OnLine Storage

Simbol yang menunjukan bahwa data di dalam simbol ini akan di simpan.

	5
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	Simbol Garis Alir

Digunakan untuk menunjukkan arah selanjutnya yang akan dituju dari simbol-simbol dan flowchart.

	6
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	Simbol Manual

Simbol yang menunjukan pengolahan yang tidak dilakukan oleh komputer.

	7
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	Terminal

Simbol yang menunjukan untuk permulaan atau akhir suatu sistem.

	8
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	Kondisi

Simbol keputusan yang menunjukkan kondisi.

	9
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	Proses

Simbol yang menunjukan pengolahan dilakukan oleh komputer.


Sumber:  (Green, 2018)
BAB 3

ANALISA DAN PERANCANGAN

3.1
Analisa sistem

Sistem yang berjalan saat ini untuk memberikan makan pada kandang ayam dilakukan secara manual dengan tenaga manusia. Ketika peternak ingin melakukan pengisian pakan pada kandang, maka peternak harus mengeluarkan tempat pakan terlebih dahulu. Peternak dihasrusnya melakukan pengisian pakan ayam secara manual yang dapat memberi tugas atau beban peternak dikarenakan ayam membutuhkan pakan setiap hari
3.2
Analisis masalah

Analisis Masalah Masalah pada sistem pemberi pakan manual adalah dibutuhkannya tenaga yang cukup besar untuk melakukan pemberian pakan pada setiap kandang ayam. Proses pemberian pakan setiap hari membutuhkan waktu yang cukup lama. Kegiatan pemberian pakan yang harus dilakukan secara terjadwal juga menyita waktu. Solusi yang dapat dilakukan untuk mengatasi hal tersebut adalah dengan menggunakan alat pemberi pakan otomatis yang dapat diatur dengan menggunakan penjadwalan. Alat ini dapat dibuat dengan menggunakkan mikrokontroler. Penggunaan motor yang dapat bergeser secara otomatis ketika memberi pakan pada kandang dapat menghemat waktu dan tenaga yang dibutuhkan. Dengan adanya motor pembawa pakan yanbg dapat bergeser secara otomatis, maka peternak tidak perlu memberikan pakan setiap hari.. Alat pemberi pakan ayam pada kandang ayam otomatis ini juga dapat dihubungkan dengan smartphone untuk mempermudah pengaturan penjadwalan.
3.3
Analisis Kebutuhan 

Setelah ditemukan data-data yang dibutuhkan kemudian akan dibuat analisis kebutuhan untuk membuat alat pemberian pakan ayam secara otomatis. Alat pemberi pakan ayam secara otomatis akan dibuat sesuai dengan data-data yang sudah ditemukan. 
3.2.1 Analisis Kebutuhan Perangkat Keras 

Pada sisi perangkat keras dibutuhkan beberapa perangkat yang berfungsi untuk menjalankan alat pemberian pakan ayam otomatis untuk bekerja sebagaimana mestinya. Pada alat pemberian pakan ayam otomatis ini dibuat kriteria minimal yang harus bisa 

dijalankan oleh alat untuk menjalankan fungsinya sebagaimana mestinya. Kriteria minimal yang ditetapkan adalah :

1. Terdapat wadah untuk menyimpan pakan yang akan diberikan.

2. Terdapat sebuah wadah untuk menampung pakan.

3. Ada sebuah perangkat yang bertugas menumpahkan pakan. 

Untuk memenuhi kriteria tersebut, dibuat daftar perangkat yang dibutuhkan oleh alat pemberian pakan ayam otomatis. Perangkat yang dibutuhkan meliputi sebuah mikrokontroller Arduino uno dan nodeMcu sebagai otak utama untuk menjalankan alat pemberian pakan ayam otomatis, wadah berbentuk corong untuk menampung pakan. perangkat motor servo sebagai penggerak pembawa pakan. Selain itu juga diperlukan sumber energi untuk menyalakan alat agar beroperasi. Berikut ini perangkat keras yang dibutuhkan yang terdapat pada table 3.1
Tabel 3. 1 Perangkat Keras
	No
	Spesifikasi Hardware
	Jumlah
	Keterangan

	1
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NodeCMU
	1
	NodeCMU yang sudah dilengkapi dengan module WIFI ESP8266 didalamnya, jadi NodeMCU sama seperti Arduino, 

	2
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	1
	Uno Arduino adalah board berbasis mikrokontroler pada ATmega328. Board ini memiliki 14 digital input / output pin (dimana 6 pin dapat digunakan sebagai output PWM), 6 input analog, 16 MHz osilator kristal, koneksi USB, jack listrik tombol reset.


Lanjutan Tabel 3.1 Perangkat Keras

	No
	Spesifikasi Hardware
	Jumlah
	Keterangan

	3
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servo sg90

	1
	Motor Servo adalah jenis Aktuator elektromekanis yang tidak berputar secara kontinu seperti motor dc atau motor stepper. Motor servo digunakan untuk posisi dan memegang beberapa objek. Motor jenis ini digunakan dimana rotasi kontinu tidak diperlukan sehingga tidak digunakan untuk mengendalikan roda (kecuali servo ini dimodifikasi). Sebaliknya, motor servo digunakan dimana sesuatu yang dibutuhkan pindah ke posisi tertentu dan kemudian berhenti dan bertahan pada posisi itu.

	4
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motor gearbox
	1
	salah satu jenis motor DC yang dikendalikan dengan pulsa- pulsa digital. Prinsip kerja motor stepper adalah mengubah pulsa-pulsa masukan menjadi gerakan mekanis diskrit.


Lanjutan Tabel 3.1 Perangkat Keras

	No
	Spesifikasi Hardware
	Jumlah
	Keterangan

	5
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LCD I2C
	1
	LCD merupakan salah satu komponen elektronika yang berfungsi sebagai tampilan suatu data, baik karakter, huruf, atau grafik. 
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driver motor
	1
	Driver Motor L298N adalah sebuah modul yang sering sekali digunakan untuk mengendalikan motor DC. Dengan menggunakan Driver Motor L298N kita bisa dengan mudah mengendalikan baik itu kecepatan maupun arah rotasi 2 motor sekaligus. 
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Limit switch sensor
	1
	Limit switch adalah perangkat elektro-mekanis yang terdiri dari aktuator yang terhubung secara mekanis ke sekumpulan kontak. Ketika sebuah objek bersentuhan dengan aktuator, limit switch akan mengoperasikan kontak untuk menghubungkan atau memutuskan aliran arus listrik. 


3.2.2 Analisis Kebutuhan Perangkat Lunak 

Untuk menyempurnakan alat pemberian pakan ayam otomatis diperlukan aplikasi-aplikasi penunjang untuk memprogram alat pemberian pakan ayam otomatis. Dalam pembuatan alat pemberian pakan ikan otomatis ini menggunakan beberapa aplikasi untuk memprogram alat sampai membuat laporan penelitian ini, aplikasi tersebut adalah: 

a) Visual Studio Code merupakan code editor yang lebih advance dibandingkan dengan Arduino IDE. Visual Studio Code dapat menjalankan beberapa bahasa pemrograman dan memiliki banyak sekali plug in aplikasi lain. Visual Studio Code atau biasa disingkat VSCode dapat mendownload library Arduino yang bahkan tidak dimiliki oleh aplikasi Arduino itu sendiri. Aplikasi ini digunakan untuk mencari library diluar library yang ada di aplikasi Arduino.

3.4 Flowchart
Pada tahap perancangan akan dilakukan pembuatan alat dan pemrograman alat sampai alat dapat digunakan sebagaimana mestinya. Perancangan alat pemberian pakan ayam otomatis ini terdiri dari perancangan perangkat keras dan perancangan pemrograman alat pemberian pakan ayam otomatis. 
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Gambar 3. 1 Flowchart
3.5
Tahap Perancangan Alat 

Tahap perancangan alat merupakan tindak lanjut dari hasil analisa sehingga dapat dihasilkan suatu perancangan prototipe yang diperlukan dalam pembuatan perangkat yaitu rancang bangun prototipe alat pemberian makan ayam otomatis pada kandang ayam.

3.5.1
Desain Blok diagram
Diagram blok merupakan salah satu bagian terpenting dalam perancangan, karena dari diagram blok dapat diketahui prinsip kerja keseluruhan rangkaian. 

[image: image32.jpg]Motor

f

Driver Motor
L298N

adaptor

2

Stepdown X14015

Limit switch 2

Arduino Uno

Servo

NodeMcu

Smartphone

LD

Sensor
HC-Sr04





Gambar 3. 2 Diagram Blok
Berikut adalah keterangan dari gambar 3.2: 

1. Adaptor berfungsi untuk angkaian listrik yang berguna untuk mengubah tegangan listrik tipe arus bolak-balik dengan nilai yang tinggi menjadi tegangan listrik tipe arus searah dengan nilai yang rendah
2. Stepdown xl4015 berfungsi sebagai transformator yang mengurangi tegangan output. Transformator step-down memiliki lilitan sekunder lebih sedikit daripada lilitan primer, sehingga berfungsi sebagai penurun tegangan
3. Nodemcu berfungsi sebagai mikrokontroller yang memancarkan sinyal wifi
4. Motor servo berfungsi sebagai penggerak dari pembawa pakan.

5. Limit switch berfungsi sebagai sistem kendali motor sehinga Ketika motor menyentuh limit switch motor akan berhenti
6. Arduinouno berfungsi membuat program untuk mengendalikan berbagai komponen elektronika
7. Motor berfungsi untuk menggerakan wadah pakan
3.5.2
Perancangan keseluruhan prototipe

Pada rancangan ini terdapat keseluruhan rancangan prototipe yang telah dibuat oleh penulis yang terdapat perangkat mikrokontroller Arduino uno, nodemcu, sensor HCsr04, relay dan lcd, motor servo
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Gambar 3. 3 Skematik Rangkaian Keseluruhan
3.5.3
Perancangan Perancangan mikrokontroller Arduino uno dengan nodeMcu

Perancangan mikrokontroller Arduino uno dengan nodeMcu merupakan perancangan yang menghubungkan dua controller sehingga dapat melakukan komunikasi, berikut ini rancangan dari Arduino uno dan nodeMcu
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Gambar 3. 4 Skematik Rangkaian Arduino uno dan nodeMcu
3.5.4
Perancangan Arduino uno dengan LCD (Liquid Central Display)
Pada alat ini display yang digunakan adalah LCD (Liquid Crystal Display) 16 x 2. Untuk blok ini tidak ada komponen tambahan karena mikrokontroler dapat memberi data langsung ke LCD, Berikut merupakan gambar rangkaian LCD yang digunakan pada alat yang dibuat:
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Gambar 3. 5 Skematik Arduino uno dengan lcd
3.5.5
Perancangan antar muka Arduino uno dengan HC-SR04
Sensor HC-SR04 adalah sensor yang mengubah besran bunyi menjadi besaran listrik. Cara kerja dari sensor ini adalah berdasarkan prinsip dari pantulan gelombang suara shingga dapat diketahui nilai jarak suatu benda dengan frekuensi 40 KHz. Adapun skematik rangkaian sensor HC-SR04 yang dihubungkan dengan Arduino uno. ketika sensor mendapatkan tegangan +5 V maka input sensor (pin trigger) yang dihubungkan pada PD0 mikrokontroller Arduino uno, sensor akan mengirimkan 8 step sinyal ultrasounik dengan frekuensi 40 Khz.. Selanjutnya sinyal akan diterima oleh pin echo (pin receiver) yang dihubungkan pada PD1 mikrokontroller NodeMCUP untuk mengukur jarak benda yang memantulkan sinyal tersebut. Untuk mendapatkan nilai jarak pada saat penukuran, maka sinyal tersebut diolah oleh mikokontroller dengan menggunakan software arduino 
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Gambar 3. 6 Skematik Rangkaian Arduino uno dengan HC-SR04
3.5.6
Perancangan arduino uno, hc-sr004 dan regulator motor
Pada rancangan ini terdapat rancangan arduino , sensor hc-sr004 dan regulator motor yang telah dibuat oleh penulis sepert ipada gambar 3.6
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Gambar 3. 7 Skematik rangkaian arduino uno, hc-sr004 dan regulator motor
3.6
Perencanaan Program Aplikasi Smartphone 

Pada perencanaan ini penulis membuat aplikasi menggunakan visual designer di aplikasi yang akan dibuat nantinya terdapat fitur yang dapat digunakan sesuai fungsi dan program yang akan dibuat. Adapun desain perencanaan antarmuka aplikasi adalah sebagai berikut : 
1. Rancangan penjadwalan

Pada rancangan penjadwalan akan menampilkan form penjadwalan seperti waktu dan button update berikut ini gambar rancangan penjadwalan pada gambar 3.8
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Gambar 3. 8 Rancangan Penjadwalan
2. Rancangan tata letak perangkat
Untuk mengetahui desain dan tata letak perangkat pada alat pakan otomatis pakan ayam dapat dilihat gambar 3.9 berikut ini
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Gambar 3. 9 Rancangan alat 3D
Label 1 pada gambar 3.9 menunjukan posisi LCD, label 2 menunjukan posisi motor, label 3 menunjukan posisi limit switch, label 4 menunjukan sensor ultrasonic. Untuk melihat tata letak komponen lainnya dari prototipe pemberi pakan otomatis dapat dilihat pada gambar 3.10
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Gambar 3. 10 Rancangan alat 3D tampak samping
Label 5 menunjukan komponen limit switch, label 6 menunjukan komponen motor servo, label 7 menunjukan komponen box trempat komponen komponen lainnya dan label 8 menunjukan tempat wadah pakan ayam.
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