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ABSTRAK

Internet of Things adalah suatu jaringan yang menghubungkan berbagai objek
yvang memiliki identitas pengenal serta alamat IP, sehingga dapat saling
berkomunkasi dan bertukar informasi mengenai dirinya maupun lingkungan yang
diinderanya. Bidang petenakan khususnya peternakan ayam pedaging sangat
menguntungkan apabila menjalakan sesuai dengan teknik yang benar. kontrol suhu
kelembapan dan pakan merupakan hal yang paling penting untuk mencapai itu.
Internet of thing dapat diterapkan dalam bidang tersebut. Hal ini yang melandasi
pembuatan alat berupa kandang ayam yang dapat dikontrol suhu, kelembapan dan
pakannya melalui teknologi Internet of Things. Tujuan pembuatan alat ini adalah
memudahkan peternak dalam beternak ayam usia 0-15 hari untuk mencapai tingkat
keberhasilan produktivitas yang tinggi. Metodelogi alat ini dengan cara
mengontrol dan memonitoring kandang ayam dengan bantuan internet dan
aplikasi smartphone. Dalam mengoperasikannya terdapat 2 mode yaitu mode
manual dan otomatis. Selain itu sistem backup ditambahkan dalam pembuatan alat

ini.

Kata Kunci : Kandang ayam, Kontrol suhu dan Kelembapan, Pemberian pakan,

Internet of things, sistem backup.



ABSTRACT

Internet of Things or loT is a network that connect objects with a tag and IP address
to be able to communicate and exchange information about itself and the
environment it senses. In the field of broiler chicken farming where the use of right
technique can be profitable, it is important to master how to control the poultry’
food, temperature, and humidity in order to make profit. The loT can be applied to
achieve that goal. This idea give the foundation to the creation of a chicken coop
where the humidity, temperature, and food for the chicken can be adjusted via the
IoT. The purpose of the creation is to make it easier to breed 0-15 days old chicken
in order to successfully reach a high productivity rate. This device works by
controlling and monitoring the coop via the internet and smartphone app. It
operates in two modes, manual, and automatic. A backup system is also added into

the creation of this device.

Keyword : Chicken Coop, Humidity and Temperature Control, Feeding, Internet of
Things, Backup System.



KATA PENGANTAR

Puji dan Syukur penulis panjatkan kehadirat Allah SWT karena atas Rahmat
dan Ridha-Nya Penulis dapat menyelesaikan karya tulis dengan judul “Kontrol
Suhu, Kelembapan dan Pakan pada Kandang Ayam Usia 0-15 Hari Berbasis
Teknologi Internet of Things(loT)” yang akhirnya dapat diselesaikan dengan baik.

Karya Tulis Proyek Akhir ini disusun untuk memenuhi salah satu
persyaratan akademik dan kewajiban mahasiswa pada semester VI (enam) untuk
menyelesaikan kurikulum program pendidikan Diploma III di Politeknik
Manufaktur Negeri Bangka Belitung.

Penulis mencoba untuk menerapkan ilmu pengetahuan yang telah didapatkan
selama 3 tahun mengecap pendidikan di Politeknik Manufaktur Negeri Bangka
Belitung dan pengalaman yang penulis dapat selama melaksanakan Program Kerja
Lapangan pada pembuatan alat dan makalah Proyek Akhir ini.

Pada kesempatan ini, penulis menyampaikan rasa terima kasih yang sebesar-
besarnya kepada orang yang telah berperan memberikan motivasi, kritik dan saran
sehingga dapat terselesaikannya proyek akhir ini, diantaranya sebagai berikut :

1. Keluarga besar (Ayah, Ibu, Kakak, Adik, dll) yang selalu senantiasa
memberikan kasih sayang, do’a, dukungan, moral maupun materi dan
motivasi.

2. Bapak Sugeng Ariyono M.Eng, Ph.D selaku Direktur Politenik Manufaktur
Negeri Bangka Belitung.

3. Muhammad Igbal Nugraha, M.Eng, selaku pembimbing I yang telah
meluangkan banyak waktu, tenaga, dan pikiran di dalam memberikan
pengarahan dalam penulisan karya tulis proyek akhir ini.

4. Bapak Dr. Parulian Silalahi, M.Pd, selaku pembimbing II yang telah banyak
member saran-saran dan solusi dari masalah-masalah yang penulis hadapi
selama proses penyusunan karya tulis proyek akhir ini.

5. Bapak Eko Sulistyo, M.T, Bapak Surojo, M.T, dan Bapak Irwan, M.Sc

selaku penguji 1, 2 dan 3 yang telah meluangkan banyak waktu, tenaga,

Vi



serta pikiran di dalam memberikan pengarahan dalam penulisan karya tulis

dan alat proyek akhir ini.

6. Seluruh staf pengajar di Politeknik Manufaktur Negeri Bangka Belitung.

7. Rekan-rekan mahasiswa Politeknik Manufaktur Negeri Bangka Belitung
yang telah banyak membantu selama menyelesaikan proyek akhir.

8. Pihak-pihak lain yang telah memberikan bantuan secara langsung maupun
tidak langsung dalam pembuatan proyek akhir ini yang tidak dapat
disebutkan satu per satu.

Penulis menyadari bahwa penulisan Proyek Akhir ini masih banyak
kekurangan dan jauh dari sempurna dikarenakan penulis adalah manusia biasa yang
tidak lupa dari kesalahanan. Karena yang benar hanya datang dari Allah SWT dan
salah datang dari penulis sendiri. Oleh karena itu, sangat diharapkan segala
petunjuk, kritik, dan saran yang bersifat membangun dari pembaca, agar dapat
menunjang pengembangan dan penyempurnaan penulisan selanjutnya. Akhir kata
penulis mohon maaf atas kekurangan dalam penulisan karya tulis Proyek Akhir ini
dan penulis dengan senang hati menerima saran dan kritik yang membangun dari
pembaca.

Semoga proyek akhir ini dapat berguna demi menambah wawasan dan dapat

dipergunakan sebagai mana mestinya oleh pembaca.

Sungailiat, 02 Agustus 2018

penulis

Vii



DAFTAR ISI

HALAMAN JUDUL ...ttt ettt 1
LEMBAR PENGESAHAN. ...ttt ettt e 1
PERNYATAAN BUKAN PLAGIAT .....eeiiiiiie et 111
ABSTRAK .ottt et e v
KATA PENGANTAR ..ottt vi
DAFTAR IST ... et viil
DAFTAR TABEL ..ottt e Xii
DAFTAR GAMBAR ..ottt e Xiii
DAFTAR LAMPIRAN ...ttt e XVi
BAB I PENDAHULUAN .....ooiiiiit ettt et 1
1.1 Latar Belakang Masalah ..............ccccoiiiiiiiiiiiiiiiee e 1
1.2 Perumusan Masalah ............cccooiiiiiiiiiii 3
1.3 Batasan Masalah........cccooouiiiiiiiiii 4
1.4 Tujuan Proyek AKNIT .........oooiiiiiiiiiiiiiiiiec e e 4
BAB II DASAR TEORI .....oitiiiiii ettt 5
2.1 Ayam Pedaging (BrOiler)......ccccueeccuiieiiieeeeeeeciieeeee e eeeeveee e e e 5
2.2 Pemberian Pakan Ayam Pedaging (Broiler) .........cccccceeeeieccuivieineeeennnnns 7
2.3 KaAndang .........oviviiiiiiii e e e e e e 8
2.4 SUNU ot e e e e e e e e e e e e nnes 8
2.5 Kelembapan..........oeeiiiiiiiiiiiiiee e 10
2.6 Sistem Kontrol.......ooueeiiiiiiiiiiii e 11
2.6.1 Pengertian Sistem Kontrol...........ccoeeviiiiiiiiiiieiiiiieee e, 11
2.6.2  Sistem Kontrol CloSe LOOP...........ccoeeeecurieiiiiaeeeeiicciiieeee e 11
2.6.3  Sistem Kontrol Opern LOOp ...........ccooeecevuvieiiieieiiiciiiiieee e 12

2.7 WIFI (Wireless Fidelity) .............ccouueeeouueiiiiieeeiiiiiiiiiieeeeeeeeeiiiveeeaae e 12
2.8 Internet of Things (I0T) ccccuveveiieeieiiee e 14
BAB IIIl METODE PELAKSANAAN ....ooiiiiieie ettt 16
3.1  Pengumpulan Data.........cccccoeeiiiiiiiiiiiiiieceeeeee e 17
3.2 Konsep Perancangan Kandang ayam dan hardware.............................. 17
3.3 Pembuatan Kandang Ayam...........cccceveiieiiiiiiiiiiiiieee e 17

viil



3.4  Pembuatan Komponen Hardware dan Aplikasi..........ccccccevvvveeeeeeennnnns 17

3.5  Perakitan kontruksi dan hardware.............c.cccccouvviiiiiiiiiiiiiiiiiieieeee, 18
3.6 Perancangan Program Kontrol ............ccccccoeviiiiiiiiiiiiiiniiiiieeee e 18
3.7 Pengujian Hardware dan Sistem keseleluruhan..................cccccceeeenn. 18
3.8 KeSIMPUIAN ..eviiiiiiiiiiiiiicee e e e 19
BAB IV PEMBAHASAN ...ttt 20
4.1 Perencanaan dan Pembuatan Kontruksi............cccccvvvviieeeeennniciiiieennnnn. 20
4.1.1 Perencanaan Pembuatan Kontruksi Utama Kandang Ayam ............. 20
4.1.2 Perencanaan Pembuatan Platform Kandang Ayam ................c........ 22

4.1.3 Perencanaan Pembuatan Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam 22
4.1.4 Perencanaan Pembuatan Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam 23

4.1.5 Perencanaan Pembuatan Tempat Minum pada Kandang Ayam........ 24
4.1.6 Perencanaan Pembuatan Tempat Makan pada Kandang Ayam ........ 24
4.1.7 Pembuatan Kerangka Utama Kandang Ayam ..............cccccceeerunnnneee. 25
4.1.8 Pembuatan Platform pada Kandang Ayam ............cccccceeveeeeeniinnnnnnn. 26
4.1.9 Pembuatan Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam.................... 26
4.1.10 Pembuatan Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam..................... 27
4.1.11 Pembuatan Tempat Minum pada Kandang Ayam..............c.ccceuuee.. 28
4.1.12 Pembuatan Tempat Makan pada Kandang Ayam................cceuu..e. 29
4.2  Perencanaan dan Pembuatan Hardware sistem kontrol ........................ 29
4.2.1 Diagram BlOCK.........cccooiviiiiiiiiiiiie e 30
4.2.2  Rangkaian PoOwer SUpply .......ccccceeeeieiiiiiiiiiiiee e 31
4.2.2.1 Perancangan Rangkaian Power Supply......cc.cccovviiiiieeeeiinnninnnnee, 31
4.2.2.2 Pembuatan Power Supply.......ccccceeveviiiiiiiiieiiiieee e, 32
4.2.2.3 Pengujian Power SUPPly.......cceeeveeiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeee e 32
4.2.3 Arduino MEGA 2560........cccciiiiiiiiiieeie et 33
4.2.3.1 Perancangan Arduino MEGA 2560 ..........cccccevviiiiiiiieeeeeeeeiinnee, 33
4.2.3.2 Pembuatan Arduino MEGA 2560..........cccoooiiiiiiiiiiiiiiiieeeeee, 34
4.2.3.3 Pengujian Arduino MEGA 2560............cccevveeiiiiiiiiiieeee e, 34
4.2.4 Modul Relay 8 Channel...............c.cccoeveeeuuvveieeeeeeeieciiiieeeeeeeeeeeiveeees 36
4.2.4.1 Perancangan Modul Relay 8§ Channel..............cccccouveeveeeeeeencnnnnne. 36
4.2.4.2 Pembuatan Modul Relay 8 Channel ..............ccccccvvvveveeeeeenccnnnnn, 36
4.2.4.3 Pengujian Modul Relay 8 Channel................cccccecuvvvverieeeeeecnnnnn, 37

iX



425  SensSOr DHT L oo e 38

4.2.5.1 Perancangan Sensor DHT 11 .....ccooviiiiiiiiiiiiiiiieeeeeeeee, 38
4.2.5.2 Pembuatan Sensor DHT 11......ccccciiiiiiiiiiiiee e, 39
4.2.5.3 Pengujian Sensor DHT 11......cccoeiiiiiiiiiiiiiiieiieee e, 39
4.2.6  Sensor Loadcell............oooiiiiiiiiiiiii 42
4.2.6.1 Perancangan Sensor Loadcell............ccccceeeeieiiiiiiiiiiiiiiieeeie, 42
4.2.6.2 Pembuatan Sensor Loadcell...........coceeiiiiiiiiinie, 43
4.2.6.3 Pengujian Sensor Loadcell............oooeuiiiiiiiiiiiiiiiiiiieeeee e, 43
4.2.7 Sensor Permukaan Air (Water Level Control)..............cccccoeeeuunnn... 45
4.2.7.1 Perancangan Sensor Permukaan Air.............ccoevvviiriereeeeeininnnnnen, 45
4.2.7.2 Pembuatan Sensor Permukaan Air........cccocceeeiiiiiiiinniieneneen. 46
4.2.7.3 Pengujian Sensor Permukaan Air...........ccccceeeeviiciiiieeeeeeeeeeeinnee, 46
4.2.8 Sensor Jarak Ultrasonik HC-SRO4...........ccooiiiiiiiiiiiiiiiecee, 47
4.2.8.1 Perancangan Sensor Ultrasonik HC-SRO4............ccccccoeveeviniinnnnen. 47
4.2.8.2 Pembuatan Sensor Ultrasonik HC-SRO04 ...........ccooiiiiiiiiiinnnen. 48
4.2.8.3 Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SRO4............ccccviviiiiieieiiiiine, 48
4.3  Perancangan dan Pembuatan Software ..........cccccccevvvvvieeeeeiniciiiiieennnnnn. 50
4.3.1 Perancangan SOfIWare .........cc..uuveeeieeeeeeceiiiiieee e e e eesiereee e e 50
4.3.2 Pembuatan Program ............ccccvviiiieeiiiiiiiiiiiieeee e 52
4.4  Sistem Komunikasi lot dan Desain Aplikasi ........ccccceveeeeeeniciiiiieennnnnn. 53
4.4.1 Perencanaan Aplikasi Internet of Things (10T)......cccccvvveeeeeeeviinnnnnn. 53
4.4.2 Desain Layout Aplikasi Internet of Things (10T)....ccccccevveeeeeiennnnnn. 54
4.4.3 Diagram Activity VIFTUINO ........ceeeeeeeiiiiiiiiiieeeeeeeeiiiiereeeeeeeeenennneees 56
4.5 Pengujian Sistem Secara Keseluruhan..............cccccvviviieeeeeiniiciiiieennnnn. 57
4.5.1 Pengukuran Suhu dan kelembapan Terhadap Lampu....................... 57
4.5.2 Pengukuran Suhu serta Kelembapan pada Aplikasi dan Alat Ukur... 60
4.5.2.1 MoOde OtOMALIS ..cceuuviiieeiiiiiie ettt e e 60
4.5.3 Pengukuran Alat Pemberi Makan dan pemberi Minum.................... 62
4.5.4 Pengujianan dengan Peletakan Sampel pada Anak Ayam................ 64
4.5.5 Pengujian Konektivitas Upload Data Mode Manual ke internet....... 65
4.5.5.1 Pengujian Menghidupkan Lampu............ccccceevviiiiiiiiiieeeeeieciine, 65
4.5.5.2 Pengujian Mematikan Lampu ..........cccccvvveieeeiiiiiiiiiiiieeeee e, 66



4.5.5.3 Pengujian Menghidupkan Beban..............ccccccooviiiiiiiiiiininnn, 66

4.5.6  Pengujian SiStem BACKUD .........eeeeeeeeeieciiiiiiieeeeeeesciieeeee e 67

4.7 ANALISA .o e e e e e e e araaaaeeas 67

BAB V PENUTUP ...ooi et 69

5.1 KeSIMPUIAN ..oceeieiiiiiiiiecc e 69

5.2 SArAN..cciiiiii 70

DAFTAR PUSTAKA ...ttt e Xvii
LAMPIRAN

Xi



DAFTAR TABEL

Tabel 2.1 Produksi Daging Jenis Unggas Tahun 2005-2008 (Satuan 7on)............ 6
Tabel 4.1 Hasil Pengujian Rangkaian Catu Daya.............cccccvvvveeeeeeeeniiiiiieennnnn. 33
Tabel 4.2 Hasil Pengujian Arduino ........ccccoeeeiciiiiiiiieieieiiieee e 35
Tabel 4.3 Hasil Pengujian Modul Relay ...........cccccevvveiiiiiiiiiiiiieeeeeeeeee, 38
Tabel 4.4 Pengujian Sensor DHT11 pada nilai suhu...........cccccooniiiinne 40
Tabel 4.5 Pengujian sensor DHT11 pada nilai kelembapan .............cccocceeeeennnne 41
Tabel 4.6 Pengujian Posisi Sensor DHT ...........ccccvviiiiiiiiiiiieeeeeeeeee, 42
Tabel 4.7 Data Hasil Pengujian Sensor berat...........ccccoeeevviiiiiiiieeeeeiiiiiieeeeeeen, 44
Tabel 4.8 Nilai adc yang terbaca oleh Sensor............ccoevvvvvciiiiiiiieeeeeiiiiiieeeeee, 47
Tabel 4.9 Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04 ...........cccooiiiiiiinnine 49
Tabel 4.10 Data Hasil Pengujian Suhu dan Kelembapan Terhadap Lampu......... 58
Tabel 4.11 Pengukuran Suhu dan Kelembapan Mode Otomatis...............ccccun...e. 60
Tabel 4.12 Data Hasil Pengujian Alat Pemberi Pakan dan Minum...................... 63
Tabel 4.13 Data Hasil Hasil Uji Coba Menggunakan Sample..............ccvvveeeee... 65
Tabel 4.14 Pengujian Upload Data Menghidupkan Lampu Mode Manual .......... 66
Tabel 4.15 Pengujian Konektivitas Upload Data Mematikan Lampu.................. 67
Tabel 4.16 Pengujian Konektivitas Upload Data Beban Mode Manual............... 67

Tabel 4.17 Pengujian sistem Backup (Mengirimkan dan Menghidupkan Relay). 67

Xii



Gambar 2.1
Gambar 2.2
Gambar 2.3
Gambar 3.1
Gambar 4.1
Gambar 4.2
Gambar 4.3
Gambar 4.4
Gambar 4.5
Gambar 4.6
Gambar 4.7
Gambar 4.8
Gambar 4.9
Gambar 4.10
Gambar 4.11
Gambar 4.12
Gambar 4.13
Gambar 4.14
Gambar 4.15
Gambar 4.16
Gambar 4.17
Gambar 4.18
Gambar 4.19
Gambar 4.20
Gambar 4.21
Gambar 4.22
Gambar 4.23
Gambar 4.24
Gambar 4.25
Gambar 4.26

DAFTAR GAMBAR

Sistem Kontrol Close LOOP ..........coeeeeeeeecciiiiiiiieeeeiiciiiieee e 12
Sistem Kontrol Open Loop.............cceeeeeecciivieiiiiiiiiiiciiiieeeeeeeeee 12
Arsitektur Internet of TRINGS .......cccccuvvvveeieeeeeeiiciiiieeee e 14
Flowchart Metode Pelaksanaan ...........cccocceeeeiiiiieinniiicennieenn, 16

Rancangan Tampak Depan Kontruksi Utama Kandang Ayam...... 21

Rancangan Tampak Atas Kontruksi Utama Kandang Ayam......... 21
Rancangan Tampak Samping Kontruksi Utama Kandang Ayam..21
Rancangan Tampak Keseluruhan Kontruksi Utama ..................... 22
Rancangan Platform Kandang Ayam .............cccceuvvveeeeeeenniennnnnen. 22
Rancangan Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam................. 23
Rancangan Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam ................. 23
Rancangan Jalur Makanan pada Kandang Ayam.......................... 24
Rancangan Tempat Minum Kandang Ayam.............cccccceeniieeenn. 24
Rancangan Tempat Makan Kandang Ayam ...........ccccceeeniieeen. 24

Kerangka Utama Kandang Ayam Tanpa Dilapisi dengan Triplek. 25

Kerangka Utama Kandang Ayam Dilapisi dengan Triplek ........... 25
Platform Kandang Ayam ............cooevveiiiiiieeeeeeiiiiiiieeee e 26
Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam..........cc..cceeevvvvvveennn.nn. 27
Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam ..........cccccceevevvvvnnennnnnn. 27
Jalur untuk Menyalurkan Makanan pada Kandang Ayam............. 28
Tempat Minum Kandang Ayam............ccceeevviiiiiieeeeeniiiiiieeeeenn. 28
Tempat Makan Kandang Ayam............ccceeevviiiiiieeeeenniiiiiieeeeenn. 29
Diagram blok sistem kontrol .............ccceeeeiieeiiiiiiiiiiiieeee e, 30
Rangkaian Skematik Power Supply........cccccoeveiiiiiiiiiiieiiie, 31
Rangkaian Pengujian Power Supply......ccccccoeviiiiiiiiieiiieiiiie, 32
Rangkaian Pengujian Power SUPPLY......ccooevvviiiiiiiiiiiieiieeie, 32
Pengukuran Tegangan Catu Daya S5V DC .........ccccovveviieiiiiiinnnen. 32
Pengukur Tegangan Catu Daya 12 VDC.........cccovvveveeeeennine, 34
Arduino MEGA 2560......cccooiiiiiiiiiiiieee e 34
Tampilan Serial Monitor Pengujian Sensor DHT 11 .................... 35

Xiii



Gambar 4.27
Gambar 4.28
Gambar 4.29
Gambar 4.30
Gambar 4.31
Gambar 4.32
Gambar 4.33
Gambar 4.34
Gambar 4.35
Gambar 4.36
Gambar 4.37
Gambar 4.38
Gambar 4.39
Gambar 4.40
Gambar 4.41
Gambar 4.42
Gambar 4.43
Gambar 4.44
Gambar 4.45
Gambar 4.46
Gambar 4.47
Gambar 4.48
Gambar 4.49
Gambar 4.50
Gambar 4.51
Gambar 4.52
Gambar 4.53
Gambar 4.54
Gambar 4.55
Gambar 4.56
Gambar 4.57
Gambar 4.58

Rangkaian skematik modul relay 8 channel..................c...cccce. 36
Pemasangan modul relay 8 channel...............cccccvvviiiiiiinnnnnnnen. 36
Blok diagram pengujian relay 8 Channel.............cccoocoiiinin. 37
Skematik Rangkaian Sensor DHT11.......ccccccooviiiiiiiiiiiiiiieeeees 38
Posisi 2 Sensor DHT 11 pada Kerangka Bagian Besar ................. 39
Posisi 2 Sensor DHT 11 pada Kerangka Bagian Kecil ................ 39
Blok diagram tahapan pengujian sensor DHT11.................ccccc. 40
Hasil pembacaan sensor DHT 11 .......ccccoovviiiiiiiiiiiiiieeeee 40
Hasil Sekmatik rangkaian sensor loadcell dan modul hx711......... 42
Pemasangan Sensor Loadcell dan Modul hx711...........cccooceeenis 43
Blok diagram tahapan pengujian senor loadcell............................ 43
Tampilan serial monitor Pengujian Sensor Loadcell..................... 44
Skematik Rangkaian Sensor Water Levl Control.......................... 45
Pemasangan Sensor Permukaan Air pad Tempat Minum.............. 46
Blok diagram pengujian sensor water level .............ccccceiiiii. 44
Hasil pengujian sensor Water Level Control....................c............ 47
Rangkaian Skematik Sensor Unltrasonik HC-SRO04...................... 48
Flowchart Sistem Kerja SOftware .........cccceeeeeeviciiiiieeeee e, 50
Flowchart Sistem Kerja SOftware .........cccceeeeeeviiiiiieeeeee e, 51
Flowchart Sistem Kerja SOftware .........cccceeeeeeeviiiiiiieeeee e, 51
Flowchart Sistem Kerja SOftware .........cccceeeeeeeviiiiiiieeeee e, 52
Tampilan Website VIrtuino..........cccccceeeeeeeiiiciiiiiieee e 53
Desain Layout Aplikasi loT Virtuino pada Menu Utama.............. 54
Desain Layout Aplikasi loT Virtuino pada Menu Otomatis.......... 55
Desain Layout Aplikasi loT Virtuino pada Menu Manual ............ 55
Diagram Activity VIITUINO ........ccooiiiiiiiiiiiiiee e 56
Sample hasil pengukuran pada aplikasi virtuino..............cccceeeneee. 59
Sample hasil pengukuran pada aplikasi virtuino.............c.ccceeneee. 59

Sample 1 hasil pengukuran pada aplikasi virtuino dan alat ukur... 61
Sample 2 hasil pengukuran pada aplikasi virtuino dan alat ukur... 61
Grafik Perbandingan Data Suhu dan Kelembapan........................ 61
Hasil Pengukuran Tegangan Masukan pada Kran Elektrik ........... 63

Xiv



Gambar 4.59 Hasil Pengukuran Tegangan Outputan pada Motor Servo.............

Gambar 4.60 Hasil Pengukuruan Tegangan Outputan pada Sensor WLC ..........

Gambar 4.61 Servo membuka

XV



DAFTAR LAMPIRAN

Lampiran 1 : Daftar Riwayat Hidup

Lampiran 2 : Program Utama

Lampiran 3 : Rangkaian Skematik Arduino Mega 2560

XVi



BABI1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Pada era modern kemajuan teknologi dan informasi begitu pesat. Setiap
orang dituntut untuk dapat menggunakan dan memantfaatkan teknologi semaksimal
mungkin terutama Internet of things. Internet of Things pertama kali diusulkan oleh
Kevin Ashton dalam presentasinya di Procter & Gambler pada tahun 1999. Ketika
presentasi, Ashton memperkirakan potensi IoT dengan pernyataan sebagai berikut:
“Internet of Things mempunyai potensi untuk mengubah dunia, sebagaimana yang

telah dilakukan oleh internet.

Internet of Things sudah banyak diterapkan diberbagai bidang keilmuan,
industri, pertanian maupun peternakan, salah satu penelitian yang telah dilakukan
dibidang peternakan adalah smart kandang ayam petelur berbasis internet of things

untuk mendukung SDGS 2030 (Sustainanle Development Golas) [1].

Hal ini jelas membuktikan Internet of Things memperluas jangkauan
konektivitas hingga ke sektor perternakan. Sektor peternakan merupakan bidang
kehidupan yang berperan penting dalam pembangunan nasional. Salah satu
peternakan yang menguntungkan adalah beternak ayam pedaging. Untuk dapat
panen ayam pedaging hanya butuh waktu 5-6 minggu. Berdasarkan data
Kementrian Pertanian prediksi permintaan daging ayam untuk konsumsi rumah
tangga pada tahun 2015 diperkirakan sebesar 4,50 kg/kap/tahun. Pada tahun 2016-
2019, proyeksi permintaan daging ayam untuk konsumsi cenderung menigkat rata-
rata 1,56% per tahun atau sebesar 4,69 kg/kap/tahun, sehingga total kebutuhan
daging ayam untuk konsumsi langsung pada tahun 2017 sebesar 1,24 juta ton, tahun

2018 sebesar 1,27 juta ton dan 2019 mencapai 1,30 juta ton [2].

Peningkatan ini sejalan dengan meningkatnya jumlah penduduk dan
kesadaran masyarakat terhadap gizi seimbang akan protein hewani. Produksi bibit

unggul untuk meningkatkan produksi ayam pedaging dalam negeri masih rendah



jika dibandingkan dengan permintaan nasional. Untuk mengatasi masalah tersebut
diperlukan peningkatan pemeliharaan ayam pedaging melalui inovasi teknologi
perkandangan. Akan tetatpi dalam megolah peternakan ayam tidaklah semudah
yang di perkirakan. Beberapa hal yang harus diperhatikan sebagaimana yang
dikutip dari Ristekdikti mengenai budidaya ayam pedaging, diantaranya adalah
pemilihan lokasi kandang yang jauh dari pemukiman penduduk, bertujuan agar
tidak mengganggu pemukiman. Tentu saja itu menimbulkan masalah baru, yaitu
sulitnya menetap dipeternakan, padahal kondisi kandang harus dipantau terus
menerus. Disamping itu global warming salah satu hal yang mengharuskan
peternak untuk selalu mengontrol hewan ternaknya. Pemeliharaan harus ketat dan
itensif, suhu dan kelembapan kandang ayam harus diatur sesuai dengan usia ayam
dengan lampu pemanas. Jumlah pemberian makan juga harus sesuai dengan
kebutuhan hewan ternak serta usianya, semakin muda usia hewan ternak maka
harus semakin itensif dalam memeliharanya, hal ini dikarenakan usia muda anak
ayam khususnya pada ayam pedaging usia 0-15 hari sangat rentan terhadap

perubahan suhu sekitar kandang.

Ayam pedaging mempunyai daya tahan panas lebih rendah daripada ayam
petelur. Karena daya tahan panas yang rendah itu, tubuh ayam pedaging kurang
bisa mempertahankan diri dari serangan panas. Ayam pedaging yang umumnya
dipelihara di Indonesia adalah ayam boiler. Ayam pedaging tersebut sangat peka
terhadap perubahan iklim mikro terutama suhu dan kelembapan udara. Apabila
kandang ayam pedaging memiliki suhu tinggi dan kelembapan udara yang tidak
mendukung ayam pedaging akan mengalami cekaman panas membuat ayam
pedaging akan banyak minum dan sedikit makan sehingga feses pada ayam

pedaging akan berupa cairan yang dapat berakibat penurunan produktivitasnya.

Ayam pedaging berumur 0-15 hari menunjukan penampilan terbaiknya
dengan suhu dalam kandang 33 derajat celcius dengan kelembapan 60-80 %,
sedangkan untuk umur 16-23 hari dengan suhu kandang 29,44 derajat celcius.
Setelah lepas dari 31 hari ayam tidak lagi perlu suhu di atas 26,33 derajat celcius

[3]. Selain suhu dan kelembapan, pemberian pangan secara teratur dan tepat waktu



juga perlu diperhatikan. Kesalahan dan keterlambatan penanganan suhu,
kelembapan dan pangan pada kandang ayam sering dilakukan oleh peternak. Hal
ini bisa disebabkan karena peternak tidak mengetahui perubahan suhu dan

kelembapan.

Berdasarkan hasil survei yang telah dilakukan pada tempat pembesaran
ayam pedaging, dusun air pancur desa penyamun didapati peternak ayam kurang
mengetahui persis terhadap suhu dan kelembapan yang dibutuhkan ayam. Para
peternak hanya memperhitungkan berdasarkan pengalaman mereka dalam
mengatur tingkat suhu dan kelembapan pada kandang ayam. Para peternak juga
menggunakan gas brooder sebagai alat pemanas. Hal ini dilakukan karena untuk
menjaga suhu dan kelembapan pada kandang ayam. Namun dalam prosesnya,
berdasarkan narasumber tingkat kegagalan tertinggi yang pernah di capai yaitu
sebesar 20 %, hal ini terjadi karena kurangnya media pemanas ketika proses

pengadaptasian anak ayam yang baru saja di masukan pada kandang ayam.

Salah satu solusi agar peternakan dapat dikelola dengan efisien dan
maksimal adalah dengan memanfaatkan alat Kontrol Suhu, Kelembapan dan Pakan
pada Kandang Ayam Usia 0-15 Hari Berbasis Teknologi Internet of Things.
Sebelum membuat alat ini penulis juga memperhatikan referensi dari tugas akhir
mahasiswa polman 2017 yang berjudul “Kandang Kucing Pintar Berbasis
Arduino”, dari referensi tersebut didapati terdapat kekurangan di sistem oemberian
pakan kucing . dari situ kami mencoba mengembangkan dan memperbaiki sistem
tersebut. Maka muncullah ide untuk membuat kandang ayam berbasis internet of

things.

1.2 Perumusan Masalah
Perumusan masalah pada tugas proyek akhir ini adalah :
1. Bagaimana merancang dan membuat kandang untuk ayam usia 0-15 hari?
2. Bagaimana merancang dan membuat sistem kontrol suhu, kelembapan dan

pakan pada kandang ayam usia 0-15 hari?



3. Bagaimana Efektifitas sistem komunikasi IoT dan desain aplikasi yang

digunakan?

1.3 Batasan Masalah
Batasan masalah pada tugas proyek akhir ini adalah :
1. Menggunakan virtuino sebagai aplikasi yang menghubungkan ke internet
dengan batas maksimal 1 user.
2. Sistem manual dikhususkan pada kontrol lampu dengan tombol pada aplikasi
virtuino.
3. Kapasitas anak ayam yang ditampung pada kandang ayam adalah 20 anak ayam.

4. Alat mendapatkan akses internet melalui MiFi (modemwifi) / /Hotspot HP.

14 Tujuan Proyek Akhir
Adapun tujuan dari pembuatan proyek akhir ini adalah :

1. Merancang dan membuat kandang untuk ayam usia 0-15 hari.

2. Merancang dan membuat sistem kontrol suhu, kelembapan dan pakan pada

kandang ayam usia 0-15 hari.

3. Mendeskripsikan hasil pengujian sistem komunikasi IoT dan aplikasi

smartphone pada kandang ayam usia 0-15 hari.



BAB II

DASAR TEORI

2.1  Ayam Pedaging (Broiler)

Ayam ras pedaging disebut juga Broiler, yang merupakan jenis ras
unggulan hasil persilangnan dari bangsa-bangsa ayam yang memiliki daya
produktivitas tinggi, terutama dalam memproduksi daging ayam. Ayam pedaging
adalah jenis ternak bersayap dari kelas aves yang telah didomestikan dan cara
hidupnya diatur oleh manusia dengan tujuan unutuk memberikan nilai ekonomis
dalam bentuk daging [7].

Ayam pedaging adalah ayam jantan dan ayam betina muda yang berumur
dibawah 6 minggu ketika dijual dengan bobot badan tertentu, mempunyai
pertumbuhan yang cepat, serta dada yang lebar dengan timbunan daging yang
banyak. Banyak strain ayam pedaging yang dipelihara di Indonesia. Strain
merupakan kelompok ayang yang dihasilkan oleh perusahaan pembibitan melalui
proses pemuliabiakan unutk tujuan ekenomis tertentu. Contoh strain ayam pedaging
antara lain CP 707, Startbro, Hybro [8].

Broiler adalah isitilah untuk menyebutkan strain ayam hasil budidaya
teknologi yang memiliki karakteristk ekonomis dengan ciri khas yaitu pertambahan
bobot badan yang cepat, konversi ransum yang baik dan dapat dipotong pada usia
yang relatif muda sehingga siruklasi pemeliharaanya lebih cepat dan efisien serta
menghasilkan daging yang berkualitas baik [9].

Ayam broiler dapat digolongkan kedalam kelompok unggas penghasil
daging artinya dipelihara khusus untuk menghasilkan daging. Umumnya memiliki
ciri-ciri  sebagai berikut: kerangka tubuh besar, pertumbuhan badan cepat,
pertumbuhan bulu yang cepat, lebih efisien dalam mengubah ransum menjadi

daging!'’],

Ayam pedaging mempunyai peranan yang snagat penting sebagai sumber

protein hewani. Ayam pedaging merupakan ayam yang mempunyai kemampuan



menghasilkan daging yang banyak dengan kecepatan pertumbuhan yang sangat
cepat dalam satuan waktu yang singkat untuk mencapai berat badan tertentu[10].
Berdasarkan data perkembangan pertumbuhan yang ada saat ini, dapat
dilihat bahwa ayam pedaging sudah tumbuh jauh lebih cepat dari nenek
moyangnya. Jika sebelumnya ayam pedaging dipelihara selama 9 minggu unutk
mendapatkan ayam berukuran besar, maka pada tahun 1999 hanya diperlukan
waktu 8 minggu untuk mencapai bobot yang sama. Dalam kurun waktu 6-7 minggu
ayam ini akan tumbuh 40-50 kali dari bobot awalnya, akhir-akhir ini pemeliharaan
dalam waktu 35 hari dapat mencapai bobot panen 1980 gram/ekor [4].
Berdasarkan data Ditjen Peternakan tahun 2009, kondisi produksi daging
ayam ras dari tahun 2005 s/d 2008 relatif meningkat sebagaimana dituangkan pada

tabel 2.1.

Tabel 2.1. Produksi Daging Jenis Unggas Tahun 2005 - 2008 (Satuan Ton)

Jenis Unggas Tahun 2005 Tahun 2006 Tahun 2007 Tahun 2008

Ayam Ras 779,1 861,3 942.8 1018,7
Ayam Buras 301.,4 3413 294.9 273,5
Bebek 21,4 24,5 44,1 31,0

Sumber : Dirjen Peternakan,2009

Peningkatan ini sejalan dengan meningkatnya jumlah penduduk dan
kesadaran masyarakat terhadap gizi seimbang akan protein hewani. Produksi bibit
unggul untuk meningkatkan produksi ayam pedaging dalam negeri masih rendah
jika dibandingkan dengan permintaan nasional. Untuk mengatasi masalah tersebut
diperlukan peningkatan pemeliharaaan ayam pedaging melalui inovasi teknologi
perkandangan.

Ayam pedaging mempunyai daya tahan panas lebih rendah daripada ayam
petelur. Karena daya tahan panas yang rendah itu, tubuh ayam pedaging kurang
bisa mempertahankan diri dari serangan panas. Ayam pedaging yang umumnya
dipelihara di Indonesia adalah ayam boiler. Ayam pedaging tersebut sangat peka
terhadap perubahan iklim mikro terutama suhu dan kelembapan udara. Apabila

kandang ayam pedaging memiliki suhu tinggi dan kelembapan udara yang tidak



mendukung ayam pedaging akan mengalami cekaman panas membuat ayam
pedaging akan banyak minum dan sedikit makan sehingga feses pada ayam
pedaging akan berupa cairan yang dapat berakibat penurunan produktivitasnya.
Ayam pedaging berumur 0-15 hari menunjukan penampilan produktivitas terbaik
apabila ditempatkan pada suhu lingkungan 33 derajat celcius dengan kelembapan
60-80 % [5]. Selain suhu dan kelembapan, pemberian pangan secara teratur dan

tepat waktu juga perlu diperhatikan.

2.2 Pemberian Pakan Ayam Pedaging (Broiler)

Nutrisi atau bahan makanan adalah segala sesuatu yang dapat dimakan,
disukai, dan tidak membahayakan ternak [6]. Selanjutnya dikatakan bahwa bahan
makanan dapat dibagi menjadi dua golongan yaitu bahan makanan yang berasal
dari hewan dan tumbuh-tumbuhan.

Harga pakan untuk ayam broiler adalah 65 — 85% dari biaya produksi.
Pakan yang diberikan pada ayam broiler merupakan pakan ternak dengan rasio
yang lengkap. Pakan broiler pada umumnya diberikan dalam bentuk crumble untuk
fase starter dan pellet untuk periode pertumbuhan (grower) [12].

Pada pemeliharaan ayam broiler, sumber energi pakan dapat berasal dari
karbohidrat, lemak, dan protein [11]. Energi yang dikonsumsi dari ransum dapat
digunakan untuk memenuhi kebutuhan kerja, mampu diubah menjadi energi panas,
dan dapat disimpan sebagi lemak tubuh. Semakin tinggi energi ransum, semakin
rendah konsumsi pakannya, karena ayam makan untuk memenuhi kebutuhan
energinya. Ayam Broiler untuk keperluan hidupnya memerlukan zat makanan
seperti karbohidrat, lemak, mineral, protein, vitamin, dan air.

Metode pemberian pakan yang dibatasi menyesesuaikan dengan kebutuhan
yang diperlukan setiap harinya. Metode ini tidak cocok untuk ayam broiler karena
akan mengurangi pertambahan berat badan dan efisiensi pakan [13].

Pembatasan pakan secara kualitatif, pada ayam tetap diberi pakan secara
adlibitum, tetapi kualitas pakan yang diberikan harus sesuai dengan kebutuhannya
yaitu dengan beberapa metode pemberian pakan yang kaya dengan serat kasar,

penambahan tepung daun, dan bekatul sehingga pakan tersebut menjadi bulky [14].



23 Kandang

Kandang adalah struktur atau bangunan di mana hewan ternak dipelihara.
Kandang seringkali 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 seringkali dibedakan menurut jenis hewan yang

dipelihara dan cara pemeliharaannya [15].

24 Suhu

Suhu udara adalah ukuran energi kinetik rata-rata dari pergerakan molekul-
molekul. Suhu suatu benda ialah keadaan yang menentukan kemampuan benda
tersebut, untuk memindahkan (transfer) panas ke benda-benda lain atau menerima
panas dari benda-benda lain tersebut. Dalam sistem dua benda, benda yang
kehilangan panas dikatakan benda yang bersuhu lebih tinggi.

Selama 24 jam, suhu udara selalu mengalami perubahan-perubahan. Di atas
lautan perubahan suhu berlangsung lebih banyak perlahan-lahan dari pada di atas
daratan. Variasi suhu pada permukaan laut kurang dari 1°C, dan dalam keadaan
tenang variasi suhu udara dekat laut hampir sama. Sebaliknya diatas daerah
pedalaman continental dan padang pasir perubahan suhu udara permukaan antara
siang dan malam mencapai 20°C. Sedangkan pada daerah pantai variasinya
tergantung dari arah angin yang bertiup. Variasinya besar bila angin bertiup dari
atas daratan dan sebaliknya.

Suhu pada umumnya diartikan sebagai besaran yang menyatakan derajat
panas dinginnya suatu benda. Skala suhu yang biasa digunakan diantaranya :

1. Celcius

Skala Celsius adalah suatu skala suhu yang mendapatkan namanya dari ahli
astronomi Anders Celsius (1701-1744), yang pertama kali mengusulkannya pada
tahun 1742. Skala suhu Celsius didesain supaya titik beku air berada pada 0 derajat

dan titik didih pada 100 derajat di tekanan atmosferik standar. Karena ada seratus



tahapan antara kedua titik referensi ini, istilah asli untuk sistem ini adalah
centigrade (100 bagian) atau centesimal. Pada 1948 nama sistem ini diganti secara
resmi menjadi Celsius oleh Konferensi Umum tentang Berat dan Ukuran ke-9 (CR
64), sebagai bentuk penghargaan bagi Celsius dan untuk mencegah kerancuan yang
timbul akibat konflik penggunaan awalan centi- (di Indonesia senti-) seperti yang
digunakan satuan ukur SI. Meski angka-angka untuk saat beku dan mendidih untuk
air tetap lumayan tepat, definisi aslinya tidak cocok digunakan sebagai standar
formal: ia bergantung pada definisi tekanan atmosferik standar yang sendiri
bergantung kepada definisi suhu. Definisi resmi Celsius saat ini menyatakan bahwa
0,01 °C berada pada triple point air dan satu derajat adalah 1/273,16 dari perbedaan
suhu antara triple point air dan nol absolut.

Definisi ini memastikan bahwa satu derajat Celsius merepresentasikan
perbedaan suhu yang sama dengan satu kelvin. Anders Celsius awalnya
mengusulkan titik beku berada pada 100 derajat dan titik didih pada 0 derajat. Suhu
sebesar -40 derajat mempunyai nilai yang sama untuk Celsius dan Fahrenheit.
Selain itu, sebuah cara untuk mengkonversi Celsius ke Fahrenheit adalah dengan
menambah 40, dikalikan dengan 1,8, dan kemudian dikurangi 40. Sebaliknya,
untuk mengkonversi dari Fahrenheit ke Celsius kita menambah 40, kemudian
dibagikan 1,8 dan akhirnya dikurangi 40.

2. Fahrenheit

Skala Fahreheit adalah salah satu skala suhu selain Celsius dan Kelvin.
Nama Fahrenheit diambil dari ilmuwan Jerman yang bernama Gabriel Fahrenheit
(1686-1736). Skala ini dikemukakan pada tahun 1724. Dalam skala ini, titik beku
air adalah 32 derajat Fahrenheit (ditulis 32°F) dan titik didih air adalah 212 derajat
Fahrenheit. Negatif 40 derajat Fahreheit sama dengan negatif 40 derajat Celsius.
Skala Fahrenheit banyak digunakan di Amerika Serikat.

3. Kelvin

Skala Kelvin (simbol: K) adalah skala suhu di mana nol absolut
didefinisikan sebagai 0 K. Satuan untuk skala Kelvin adalah kelvin (lambang K),
dan merupakan salah satu dari tujuh unit dasar SI. Satuan kelvin didefinisikan oleh

dua fakta: nol kelvin adalah nol absolut (ketika gerakan molekuler berhenti), dan



satu kelvin adalah pecahan 1/273,16 dari suhu termodinamik triple point air (0,01
°C). Skala suhu Celsius kini didefinisikan berdasarkan kelvin. Kelvin dinamakan
berdasarkan seorang fisikawan dan insinyur Inggris, William Thomson, 1st Baron
Kelvin.

Perkataan kelvin sebagai unit SI ditulis dengan huruf kecil k (kecuali pada
awal kalimat), dan tidak pernah diikuti dengan kata derajat, atau simbol °, berbeda
dengan Fahrenheit dan Celsius. Ini karena kedua skala yang disebut terakhir adalah
skala ukuran sementara kelvin adalah unit ukuran. Ketika kelvin diperkenalkan
pada tahun 1954 (di Konferensi Umum tentang Berat dan Ukuran (CGPM) ke-10,
Resolusi 3, CR 79), namanya adalah "derajat kelvin" dan ditulis °K; kata "derajat"
dibuang pada 1967 (CPGM ke-13, Resolusi 3, CR 104). Perhatikan bahwa simbol
unit kelvin selalu menggunakan huruf besar K dan tidak pernah dimiringkan. Tidak
seperti skala suhu yang menggunakan simbol derajat, selalu ada spasi di antara

angka dan huruf K-nya, sama seperti unit SI lainnya [16].

2.5 Kelembapan

Kelembapan merupakan suatu tingkat keadaan lingkungan udara basah
yang disebabkan oleh adanya uap air. Tingkat kejenuhan sangat dipengaruhi oleh
temperatur. Jika tekanan uap parsial sama dengan tekanan uap air yang jenuh maka
akan terjadi pemadatan. Secara matematis kelembaban relative (RH) didefinisikan
sebagai persentase perbandingan antara tekanan uap air parsial dengan tekanan uap

air jenuh.

Kelembapan dapat diartikan dalam beberapa cara. Relative Humidity secara
umum mampu mewakili pengertian kelembapan. Untuk mengerti Relative
Humidity pertama harus diketahui Absolut Humidity. Absolut Humidity
merupakan jumlah uap air pada volume udara tertentu yang dipengaruhi oleh
temperatur dan tekanan.

Relative Humidity merupakan persentase rasio dari jumlah uap air yang
terkandung dalam volume tersebut dibandingkan dengan jumlah uap air maksimal

yang dapat terkandung dalam volume tersebut (terjadi bila mengalami saturasi).
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Relative Humidity juga merupakan persentase rasio dari tekanan uap air saat
dilakukan pengukuran dan tekanan uap air saat mengalami saturasi.

Pembacaan 100 %RH berarti udara telah saturasi (udara penuh dengan uap
air). Berkeringat merupakan upaya tubuh untuk menjaga temperatur tubuh. Saat
100 %RH, keringat tidak menguap ke udara, sehingga tubuh terasa lebih panas.
Sebaliknya bila RH rendah, maka tubuh akan merasa lebih dingin. Contoh : Saat
temperatur udara 24 oC dan kelembapan 0%RH maka tubuh akan merasa
temperatur udara seperti 21 oC, tetapi bila temperatur udara 24 oC dan kelembapan
100 %RH maka tubuh merasa temperatur udara seperti 27 oC. Biasanya besarnya

RH yang dianggap nyaman sekitar 45 %RH [17].

2.6  Sistem Kontrol
2.6.1 Pengertian Sistem Kontrol

Sebuah sistem kontrol adalah interkoneksi komponen membentuk
konfigurasi sistem yang akan memberikan respon sistem yang diinginkan. Dasar
untuk analisis sistem adalah dasar yang mengasumsikan hubungan causeeffect

untuk komponen sistem [18].

2.6.2 Sistem Kontrol Close Loop

Sebuah sistem kontrol loop tertutup (close loop) menggunakan ukuran
tambahan output aktual untuk membandingkan output aktual dengan respon output
yang diinginkan. Ukuran output tersebut disebut sinyal umpan balik. Sebuah sistem
kontrol yang cenderung menjaga hubungan satu variabel sistem ke sistem lain
dengan membandingkan fungsi variable tersebut dan menggunakan perbedaan
sebagai alat kontrol. Sebagai sistem menjadi menjadi lebih kompleks, keterkaitan
tersebut variabel terkendali banyak dapat dipertimbangkan dalam skema kontrol.
Sistem kontrol close loop seperti gambar 2.1, bahwa pengotrolan terdapat setpoint,
controller, plant, dan output serta yang paling penting dalam sistem pengontrolan

adalah feedback sebagai controlling dan pemberian setpoint [18].
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Masukan Keluaran
| Kontroller Plant
+

Feedback -

Gambar 2.1 Sistem kontrol Close Loop

2.6.3 Sistem Kontrol Open Loop

Sebuah sistem kontrol /oop terbuka menggunakan controller atau actuator
control untuk mendapatkan respon yang diinginkan seperti yang ditunjukkan pada
Gambar 2.2 Sistem kontrol /oop terbuka menggunakan perangkat penggerak untuk
mengontrol proses secara langsung tanpa menggunakan perangkat. Sebuah contoh

sistem kontrol open loop adalah pemanggang roti listrik [18].

Output
response
—» Actuating devide —» Process —

Output

Gambar 2.2 Sistem kontrol Open Loop

2.7 WiFi (Wireless Fidelity)

Wi-Fi (Wireless Fidelity) adalah istilah bagi suatu produk atau layanan yang
menggunakan 802.11 Wireless networking protocol, yaitu alat yang bisa digunakan
untuk jaringan komunikasi setempat (Local Area Network). Jaringan Wi-Fi
beroperasi pada frekuensi radio 2.4 dan 5 Ghz dengan kecepatan 11 MB per detik
atau bahkan 54 MB per detik. Kecepatan ini jauh lebih tinggi daripada ADSL atau
modem kabel. Apalagi jika dibandingkan dengan modem dial-up (yang saat ini

masih umum dipakai oleh masyarakat Indonesia) yang kecepatan maksimumnya
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hanya 56 Kbps. Dibanding modem jenis terakhir ini, transmisi data oleh Wi Fi bisa
200-1000 kali Iebih cepat.

Wi-Fi memungkinkan mobile devices seperti PDA atau laptop untuk
mengirim dan menerima data secara nirkabel dari lokasi manapun. Bagaimana
caranya? Titik akses pada lokasi Wi-Fi mentransmisikan sinyal RF (gelombang
radio) ke perangkat yang dilengkapi Wi-Fi (laptop/PDA tadi) yang berada di dalam
jangkauan titik akses, biasanya sekitar 100 meter. Kecepatan transmisi ditentukan
oleh kecepatan saluran yang terhubung ke titik akses. Konsekuensinya, tentu saja
bila saluran yang terhubung ke titik akses tidak bersih dari gangguan, transmisi
akan terganggu. Di dunia informatika, Wi-Fi biasa juga disebut sebagai 802.11b,
walaupun sebetulnya 802.11a pun termasuk Wi-Fi, hanya saja 802.11b lebih umum
dipakai [19].

Selain kemudahan untuk membuat jaringan, Wi-Fi juga populer karena
dengan menggunakan teknologi ini data dapat dikirim melalui frekuensi radio yang
tidak dikontrol oleh pemerintah dan yang standar pengaturannya ditentukan
bersama serta bersifat terbuka. Hotspot adalah suatu lokasi yang telah dilengkapi
dengan perangkat Wi-Fi sehingga dapat digunakan oleh orang-orang yang berada
di lokasi tersebut untuk dapat mengakses internet dengan menggunakan
notebook/PDA yang telah memiliki Wi-Fi card [20].

Pada saat ini Wi-Fi dirancang berdasarkan spesifikasi IEEE 802.11.
Spesifikasi WiFi terdiri dari 4 variasi yaitu: 802.11a, 802.11b, 802.11g, dan
802.11n. Spesifikasi b merupakan produk awal Wi-Fi. Varian g dan n merupakan
salah satu produk yang memiliki penjualan terbanyak di tahun 2005. Frekuensi
yang digunakan oleh pengguna Wi-Fi, tidak diberlakukan ijin dalam
penggunaannya untuk pengaturan lokal sebagai contoh, Komisi Komunikasi
Federal di A.S. 802.11a menggunakan frekuensi yang lebih tinggi dan oleh karena
itu daya jangkaunya lebih sempit, sedangkan yang lainnya tetap sama. spesifikasi
kecepatan Frekuensi Band Sesuai spesifikasi 802.11a 11 Mbps 2.4 GHz a 802.11b
54 Mbps 5 GHz b 802.11g 54 Mbps 2.4 GHz b,g 802.11n 100 Mbps 2.4 GHz b,g,n

Jenis WiFi yang paling luas dalam pasaran untuk saat ini (berdasarkan dalam IEEE
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802.11b/g) beroperasi pada 2.400 MHz sampai 2.483,50 MHz. Dengan begitu

mengijinkan operasi dalam 11 channel (masing-masing 5 MHz) [20].

2.8  Internet of Things (1oT)

Internet of Things merupakan perkembangan keilmuan yang sangat
menjanjikan untuk mengoptimalkan kehidupan berdasarkan sensor cerdas dan
peralatan pintar yang bekerjasama melalui jaringan internet [21].

Internet of Things adalah suatu jaringan yang menghubungkan berbagai
objek yang memiliki identitas pengenal serta alamat IP, sehingga dapat saling
berkomunkasi dan bertukar informasi mengenai dirinya maupun lingkungan yang
diinderanya. Objek-objek dalam IoT dapat menggunakan maupun menghasilkan
layanan-layanan dan saling bekerjasama untuk mencapai suatu tujuan bersama.
Dengan kemampuannya ini, [oT telah menggeser definisi internet sebagai
komputasi dimana saja kapan saja bagaimana saja, menjadi apa saja siapa saja dan
layanan apa saja.

Meski telah mulai diaplikasikan pada banyak bidang kehidupan sehari-hari,
namun belum ada satu definisi yang baku dari IoT. Secara sederhana konsep IoT
dapat digambarkan dengan bentuk arsitektur seperti ditunjukkan pada gambar di

bawah ini.

”“”L\ Gateway Cloud Iser

.-XJVV
Oeae & § » ‘
m_“_l+

-

Gambar 2.3 Arsitektur Internet of Things (10T)

Pada tingkat pertama adalah perangkat keras yang dapat mengenali dirinya
dan mengindera lingkungannya, membaca lokasi, kondisi cuaca, gerakan mesin,
kondisi kesehatan dan sebagainya. Perangkat yang digunakan pada lapisan ini
adalah RFID, sensor, kontrol dan aktuator. Pada lapisan atau tingkat kedua adalah

gateway, yang merupakan jembatan penghubung antara jaringan internal sensor
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yang mengumpulkan data, dengan jaringan luar internet melalui berbagai medua
komunikasi nirkabel seperti WiF1i, bluetooth, selular satelit, Zigbee dan lain — lain.
Gateway juga merupakan tempat pengolah data tahap pertama, pengalamatan dan
pengaturan routing. Data yang ditransmisikan melalui gateway kemudian disimpan
dan diolah di cloud server dengan menggunakan mesin analitik Big Data [22].
Data yang sudah diolah ini kemudian digunakan untuk melakukan hal-hal
cerdas sesuai tujuan IoT. Pada sisi pengguna, layanan IoT dimanfaatkan melalui
aplikasi bergerak pada perangkat cerdas mereka. Aplikasi bergerak yang intuitif ini
yang membantu pengguna untuk mengatur dan memonitor perangkatnya dari jarak

jauh [23].
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BAB III
METODE PELAKSANAAN

Untuk mempermudah proses dalam pembuatan proyek akhir, dibuat

beberapa tahapan dalam bentuk flowchart yang dapat dilihat pada Gambar 3.1

Pengumpulan Data

v

Konsep Rancangan

berikut ini:

A

Kandang ayam dan hardware

v

Konstruksi Kandang & Hardware

v

Perakitan Kontruksi dan Hardware

v

Pembuatan Program Kontrol

v

Pengujian Hardware dan sistem
keseluruhan

Tidak

Berhasil ?

Ya

Kesimpulan

Gambar 3.1 Flowchart Metode Pelaksanaan.
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3.1 Pengumpulan Data

Pengumpulan data dilakukan dengan beberapa metode yang bertujuan
untuk mendapatkan data-data yang mendukung yaitu dengan survei & wawancara,
studi pustaka, dan experiment. Survei dan wawancara dilakukan pada tempat
pembesaran ayam pedaging usia 1 - 40 hari didusun Air Pancur desa penyamun,
Kabupaten Bangka, serta dengan kuisioner kepada peternak rumahan (foto
dokumentasi dan kuisioner akan dilampirkan). Survei dan wawancara tersebut
dilakukan untuk mencari data real kondisi peternakan ayam pedaging. Dari
kegiatan tersebut dapat diketahui beberapa masalah yang ada pada proses
pembesaran ayam pedaging. Permasalahan yang ditemukan diantaranya kurangnya
pemahaman terhadap pentingnya pengaturan suhu, kelembapan dan pengontrolan

pakan serta minum ayam didalam kandang yang tepat.

3.2  Konsep Perancangan Kandang ayam dan hardware

Pada tahap ini dirancang konsep kontruksi, aplikasi serta sistem kontrol
yang akan diterapkan untuk mengontrol suhu, kelembapan dan pakan dengan
teknologi internet of things. Hal ini bertujuan untuk mensimulasikan prinsip

kerjanya agar sesuai dengan permasalahan dan tujuan yang diinginkan.

33 Pembuatan Kandang Ayam

Konsep rancangan alat yang mensimulasikan prinsip kerja kandang ayam
berbasis internet of things dibuat dan dirakit. Pada tahapan pembuatan alat maka
direncanakan material apa yang akan digunakan untuk membuat konstruksi
kandang ayam yang berupa kerangka utama kandang ayam, platform lampu, box
panel, pelapisan luar kandang ayam, peletakan sensor DHT11 dan bahan tempat

makan minum pada kandang ayam.

3.4  Pembuatan Komponen Hardware dan Aplikasi
Konsep rancangan alat yang mensimulasikan prinsip kerja kandang ayam
berbasis internet of things dibuat dan dirakit. Pada tahapan pembuatan komponen

elektronika maka direncanakan komponen-komponen elektronika yang digunakan
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dan program yang akan dibuat untuk mensimulasikan dan mengontrol suhu
kelembapan dan pakan (stock makan dan minum) yang dihasilkan dari alat simulasi
tersebut. Sedangkan untuk aplikasi perancangan menggunakan aplikasi yang
tersedia, dengan menentukan tempat dan komponen apa saja yang akan

ditempatkan pada layout aplikasi.

3.5 Proses Perakitan Kontruksi dan hardware

Pada tahap ini proses menggabungkan Sparepart menjadi suatu alat yang
sesuai dengan tahapan-tahapan konsep perancangan dan pembuatan komponen
elektronika dan pembuatan alat proses yang telah ditentukan sehingga hasil yang
diinginkan bias tercapai. Proses perakitan biasanya menggunakan proses-proses
permesinan, misalnya proses pemotongan pelat/besi hollow kerangka utama
kandang ayam, dan proses pengeboran lubang untuk baut serta wiring pada
komponen elektronika, misalnya penyusunan kabel-kabel dan peletakan komponen

elektronika yang digunakan.

3.6  Perancangan Program Kontrol

Pada tahapan ini kegiatan yang dilakukan diantaranya adalah merancang
program pengontrolan suhu dan kelembapan untuk mengatur suhu dan kelembapan
dalam kandang ayam agar suhu dan kelembapan yang diinginkan tercapai program
menampilkan suhu dan kelembapan dari sensor DHT11, program pengontrolan
jumlah stock makanan dan minum untuk melihat sensor yang terbaca dan
meneruskan pengiriman ke web server dari sensor load cell dan rangkaian
transistor. Program backup dengan membaca nilai sensor tegangan sebagai indikasi

ada atau tidaknya tegangan sumber hal ini untuk mengantisipasi mati listrik.

3.7  Pengujian Alat

Pada tahapan pengujian alat kegiatan yang dilakukan diantaranya adalah
pengujian program pengontrolan suhu dan kelembapan, nilai output sensor DHT 11
pada web server virtuino, program pengontrolan load cell untuk membaca nilai

outputan yang dihasilkan dari berat yang terbaca di tempat makan, pengujian
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connect ke web server menggunakan esp 8266 tipe 01. Pada tahapan ini untuk
menghubungkan mikrokontroller arduino dengan webserver melalui esp 8266,
pengujian sistem back up dengan sensor tegangan dan sim 900A, pada pengujian

ini untuk mengetahui ada atau tidaknya sumber tegangan pada kandang ayam.

3.8 Kesimpulan

Pada tahap ini, semua kegiatan selama pembuatan tugas akhir disimpulkan
dan dilaporkan dalam bentuk makalah proyek akhir. Laporan ini dibuat berdasarkan
format yang telah ditentukan, berisikan dari mulai latar belakang masalah,
perancangan alat proyek akhir berupa teknik kontrol suhu, kelembapan dan pakan
pada kandang ayam dengan menggunakan teknologi internet of things, pembuatan
alat, pengujian alat, dan hasil pengujiannya yang berupa % nilai atau tingkat

keberhasilan pengontrolan.
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BAB IV
PEMBAHASAN

Pada bab ini akan membahas tentang solusi pemecahan masalah yang di
hadapi dalam proses pembuatan Kontrol suhu, kelembapan, dan pakan pada
kandang ayam usia 0-15 hari berbasis teknologi Internet of Things (loT). Pada
proses pembuatannya terdapat beberapa tahapan yaitu, perencanaan dan pembuatan
kontruksi, perencanaan dan pembuatan hardware, perencanaan dan pembuatan
skematik rangkaian, perancangan dan pembutan software serta desain layout
aplikasi, cara kerja sistem hardware, pengujiaan sistem secara keseluruhan, serta

analisa.

4.1 Perencanaan dan Pembuatan Kontruksi

Perencanaan dan pembuatan kontruksi kandang ayam dilakukan secara
terpisah karena bagian-bagian kandang ayam terdiri dari kontuksi utama, platform
kandang ayam (yang terdiri dari intalasi lampu pada kandang ayam), kontruksi stok

makan dan stok minum, kontruksi tempat makan dan tempat minum.

4.1.1 Perencanaan Pembuatan Kontruksi Utama Kandang Ayam

Kontruksi utama kandang ayam mempunyai 2 bagian, yaitu bagian besar
dan bagian kecil. Untuk bagian besar mempunyai ukuran panjang 100 cm, lebar 80
cm dan tinggi 100 cm sedangkan untuk bagian kecil mempunyai ukuran 95 cm,
lebar 75 cm dan tinggi 95 cm. Pada bagian sisi sebelah kira atas pada kandang ayam
bagian besar terdapat posisi box panel dengan ukuran panjang 35 cm, lebar 25 cm
dan tinggi 12 cm. Dalam menentukan ukuran kandang ayam kami telah melakukan
survei ke tempat pembesaran ayam pedaging di dusun air pancur desa penyamun
kab. Bangka dimana kapasitas kandang ayam sebanyak 400 anak ayam dengan
panjang kandang ayam 10 meter dan lebar kandang ayam 2 meter. Dari data
tersebut dapat kami ambil perbandingan bahwa untuk ukutran panjang 2 meter dan
lebar 1 meter dapat di isi ayam dengan kapasitas 20 ekor anak ayam. Berikut

merupakan rancangan kontruksi utama kandangan ayam.
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a) Rancangan tampak depan kontruksi utama kandang ayam

1000 950

s

Gambar 4.1 Rancangan Tampak Depan Kontruksi Utama Kandang Ayam

b) Rancangan tampak atas kontruksi utama kandang ayam

[71000 950

Gambar 4.2 Rancangan Tampak Atas Kontruksi Utama Kandang Ayam

¢) Rancangan tampak samping kontruksi utama kandang ayam

850

Gambar 4.3 Rancangan Tampak Samping Kontruksi Utama Kandang Ayam
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d) Rancangan tampak keseluruhan kontruksi utama kandang ayam

Gambar 4.4 Rancangan Tampak Keseluruhan Kontruksi Kandang Ayam

4.1.2 Perencanaan Pembuatan Platform Kandang Ayam

Platform kandang ayam terdapat 2 bagian yaitu, bagian platform besar dan
bagian platform kecil, platform besar mempunyai ukuran panjang 95 cm dan lebar
75 cm, sedangkan platform kecil mempunyai ukuran panjang 90 cm dan lebar 70

cm. Berikut rancangan Platform pada kandang ayam.

950 900

Gambar 4.5 Rancangan Platform Kandang Ayam

4.1.3 Perencanaan Pembuatan Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam
Tempat stok minum pada kandang ayam merupakan tempat penyimpanan

minuman ayam sebelum di salurkan ke wadah minum pada kandang ayam. Tempat

stok minum mempunyai ukuran panjang 22 cm, lebar 18 cm dan tinggi 28 cm.

Berikut rancangan tempat stok minum pada kandang ayam :.
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Sensor Ultrasonik

kran elektrik

Gambar 4.6 Rancangan Tempat Stok Minum Kandang Ayam

4.1.4 Perencanaan Pembuatan Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam
Tempat stok makan pada kandang ayam merupakan tempat penyimpanan
makanan ayam sebelum di salurkan ke wadah makan pada kandang ayam. Tempat
stok makan mempunyai ukuran panjang 17 cm, lebar 11 cm dan tinggi 32 cm.
Disamping itu pada tempat stok makan terdapat jalur untuk menyalurkan makanan
dari tempat stok ke tempat makan. Berikut rancangan tempat stok makan dan jalur

untuk menyalurkan makanan pada kandang ayam :

a) Rancangan tempat stok makan kandang ayam

Sensor ultrasonik

Engsel

Motor Servo

Gambar 4.7 Rancangan Tempat Stok Makan Kandang Ayam
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b) Rancangan jalur untuk menyalurkan makanan pada kandang ayam

Gambar 4.8 Rancangan Jalur Makanan pada Kandang Ayam

4.1.5 Perencanaan Pembuatan Tempat Minum pada Kandang Ayam
Tempat minum mempunyai ukuran panjang 30 cm, lebar 16 cm dan tinggi

2,5 cm. Berikut rancangan tempat minum pada kandang ayam :

Sensor water leve

Gambar 4.9 Rancangan Tempat Minum Kandang Ayam

4.1.6 Perencanaan Pembuatan Tempat Makan pada Kandang Ayam
Tempat makan mempunyai ukuran panjang 46 cm, lebar 15 cm dan tinggi

2,5 cm. Pada bagian bawah tempat makan dipasang sensor loadcell sebagai data

inputan. Berikut rancangan tempat makan pada kandang ayam dan letak

pemasangan sensor /oadcell.

1 460 |
I 1

}

= 7
sensor loadcell "

Gambar 4.10 Rancangan Tempat Makan pada Kandang Ayam
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4.1.7 Pembuatan Kerangka Utama Kandang Ayam

Kerangka utama terbuat dari bahan pipa hollow alumunium ukuran 2,5 cm
x 2,5cm. Kerangka utama dibagi menjadi 2 bagian, bagian yang besar dengan
ukuran panjang 100 cm, lebar 80 cm dan tinggi 100 cm dan bagian yang kecil
dengan ukuran panjang 95 cm, lebar 75 cm, dan tinggi 95 cm. Dinding-dinding
kerangka utama menggunakan kawat loket hijau. Di setiap sisi-sisi pada dinding
dilapisi triplek, dengan tinggi triplek setengah dari tinggi dinding kerangka utama.
Kerangka utama dapat dilihat pada gambar dibawah ini.

a) Kerangka utama kandang ayam tanpa dilapisi dengan triplek

Gambar 4.11 Kerangka Utama Kandang Ayam Tanpa Dilapisi dengan Triplek

b) Kerangka utama kandang ayam dilapisi dengan triplek

Gambar 4.12 Kerangka Utama Kandang Ayam Dilapisi dengan Triplek
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4.1.8 Pembuatan Platform pada Kandang Ayam

Platform kandang ayam terdapat 2 bagian yaitu, bagian platform besar
dengan ukuran panjang 95 cm dan lebar 75 cm, sedangkan platform kecil
mempunyai ukuran panjang 90 cm dan lebar 70 cm. Platform terbuat dari bahan
triplek dengan ketebalan 4 mm, pada platform kandang ayam ini terdapat jalur kabel
instalasi untuk lampu dengan menggunakan cable duck. Platform kandang ayam

dapat dilihat pada gambar 4.13.

Gambar 4.13 Platform Kandang Ayam

4.1.9 Pembuatan Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam

Tempat stok minum pada kandang ayam merupakan tempat penyimpanan
minuman ayam sebelum di salurkan ke tempat minum. Tempat stock minum terbuat
dari bahan plastik berbentuk jerigen yang bagian atasnya terdapat sensor pendeteksi
jumlah minum yang tersedia dan di bagian bawah depan terdapat kran elektrik yang
dapat dikontrol dengan mode manual dan otomatis. Tempat stok minum
mempunyai ukuran panjang 22 cm, lebar 18 cm dan tinggi 28 cm. Kapasitas
maksikmal stok minum adalah 8 liter. Gambar 4.14 menunjukan bentuk fisik

tempat stok minum pada kandang ayam.

26



Gambar 4.14 Tempat Stok Minum pada Kandang Ayam

4.1.10 Pembuatan Tempat Stok Makan pada Kandang Ayam

Tempat stok makan pada kandang ayam merupakan tempat penyimpanan
makanan ayam sebelum di salurkan ke tempat makan. Tempat stock makan terbuat
dari bahan plastik berbentuk jerigen yang bagian atasnya terdapat sensor pendeteksi
jumlah stok makan yang tersedia dan di bagian bawah depan terdapat motor servo
yang digunakan untuk membuka dan menutup keluaran stok makan, yang juga
dapat dikontrol dengan mode manual dan otomatis. Tempat stok makan mempunyai
ukuran panjang 17 cm, lebar 11 cm dan tinggi 32 cm dengan kapasitas makanan
yaitu 1 kg. Disamping itu pada tempat stok makan terdapat jalur untuk menyalurkan
makanan dari tempat stok ke tempat makan yang terbuat dari bahan seng yang
dibentuk. Tempat stok makan dan jalur untuk menyalurkan makanan pada kandang
ayam dapat dilihat pada gambar dibawah ini:

a) Tempat stok makan kandang ayam

Gambar 4.15 Tempat Stok Makan Kandang Ayam
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b) Jalur untuk menyalurkan makanan pada kandang ayam

Gambar 4.16 Jalur untuk Menyalurkan Makanan pada Kandang Ayam

4.1.11 Pembuatan Tempat Minum pada Kandang Ayam

Tempat minum mempunyai ukuran panjang 30 cm, lebar 16 cm dan tinggi
2,5 cm terbuat dari bahan seng yang dibentuk seperti bangun ruang persegi panjang
tanpa tutup. Pada tempat minum ini juga terdapat sensor permukaan air yang
digunakan sebagai data inputan untuk ke arduino yang kemudian di intruksikan ke
kran elektrik pada mode otomatis. Untuk gambar tempat minum pada kandang

ayam dapat dilihat pada gambar 4.17.

Gambar 4.17 Tempat Minum Kandang Ayam
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4.1.12 Pembuatan Tempat Makan pada Kandang Ayam

Tempat makan mempunyai ukuran panjang 46 cm, lebar 15 cm dan tinggi
2,5 cm. Terbuat dari bahan seng yang dibentuk seperti bangun ruang persegi
panjang tanpa tutup. Pada tempat minum ini juga terdapat sensor load cell yang
digunakan sebagai data inputan untuk ke arduino yang kemudian di intruksikan ke
motor servo. Gambar 4.18 merupakan gambar rancangan tempat makan kandang

ayam.

Gambar 4.18 Tempat Makan Kandang Ayam

4.2. Perencanaan dan Pembuatan Hardware Sistem Kontrol

Pada hardware sistem kontrol menggunakan beberapa komponen
elektronika yang meliputi : Arduino Mega, Modul Relay 8 Channel, Sensor Suhu
dan Kelembapan (Tipe DHT 11), Sensor Loadcell, Modul HX711, Sensor
permukaan air (WLC), Sensor Ultrasonik, Motor Servo, Kran elektrik (solenoid
valve), Modul Wifi, Power Supply, Modul Stepdown LM2595.

Pada pembuatan hardware sistem kontrol telah dilakukan pengujian
komponen-komponen yang akan digunakan. Berikut merupakan perencanaan dan

pembuatan hardware sistem kontrol:
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4.2.1 Diagram Block
Diagram blok dari sistem kontrol ditunjukkan pada gambar 4.19 berikut.

Input User Tombol
sistem ™ pada > Virtuino Server <
manual Virtuino
t > Virtuino
ESP 8266
Sensor DHT 11
¢ > Motor Servo

Sensor Water Level

Mikrokontroller

Sensor Ultrasonik 1 > Arduino mEGA .
(Sensor stok minum) 2560 ik
Sensor Ultrasonik 2 T 7] Relay Lampu
(Sensor stok makan) > Modul HX711
Sensor Loadcell
L T e 1 T e e e 1
blok input blok Proses blok Output

Gambar 4.19 Diagram blok sistem kontrol

Sistem kerja sistem kontrol terbagi menjadi beberapa bagian yaitu
pengaturan suhu dan kelembapan dilakukan oleh 2 buah sensor dht 11 pada posisi
yang berbeda dengan outputan 4 lampu. Lampu-lampu tersebut menyala dengan 3
kondisi yang telah ditentukan. Kondisi pertama, apabila suhu pada kandang ayam
> 35 °C maka lampu pada kandang ayam akan mati. Kondisi kedua yaitu, apabila
suhu pada kandang ayam < 35 °C dan > 33 °C maka lampu yang akan menyala
adalah lampu 3. Kondisi ketiga, apabila suhu pada kandang ayam < 33 °C dan > 24
°C maka lampu 2, lampu 3 dan lampu 4 akan menyala. Kondisi keempat, apabila
suhu pada kandang ayam < 24 °C maka semua lampu akan menyala.

Selain pengaturan suhu dan kelembapan, mode otomatis dapat memberikan
pakan (makan dan minum ternak) berdasarkan pembacaan nilai-nilai sensor, yang

meliputi sensor berat (loadcell) dan sensor permukaan air (water level).
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Sensor /oadcell merupakan sensor yang dirancang untuk mendeteksi tekanan atau
berat sebuah beban. Data dari loadcell diterjemahkan oleh modul HX711 dalam
satuan gram, kemudian data terjemahan modul HX711 diproses pada
mikrokontroller (arduino) sehingga didapatkan outputan berupa pergerakan motor
servo. Pergerakan motor servo tersebut dapat dijadikan dalam 2 kondisi, yaitu
kondisi membuka dan kondisi menutup. Untuk mendapati kondisi motor servo
terbuka maka berat yang terbaca pada loadcell < 500 gram. Dan untuk kondisi
motor servo tertutup berat yang terbaca pada loadcell harus > 500 gram. Sedangkan
water level merupakan sensor yang mendeteksi ketinggian permukaan air berupa
data analog, data tersebut di proses oleh mikrokontroller (arduino). Data yang telah
diproses dijadikan outputan berupa pergerakan pada kran elektrik (solenoid valve).
Pergerakan pada solenoid valve dibagi menjadi 2 macam, yaitu pergerakan
membuka dan pergerakan menutup. Untuk mendapati pergerakan membuka maka
data yang terbaca oleh water level < 18, sedangkan untuk pergerakan menutup

maka data yang terbaca oleh water level harus > 42.

4.2.2 Rangkaian Power Supply
4.2.2.1 Perancangan Rangkaian Power Supply

Pada proyek akhir ini rangkaian catu daya yang digunakan adalah rangkaian
power supply menggunakan. Tegangan output yang diinginkan yaitu 5V DC untuk
Mikrokontroler Arduino Mega 2560 dan komponen lainnya seperti sensor
Ultrasonik HC-05, sensor DHT 11, sensor Water Level, sensor Loadcell, motor
Servo, Relay, dan Motor Servo. Adapun skematik dari rangkaian catu daya yang

digunakan ditunjukkan pada gambar 4.6 berikut.

+20-23V

N ‘ ~
T +12V

5A

C1 |4700uF
25v

€2 [100uF

I-af,u/'- - 25V
- O . . ———C —

Gambar 4.20 Rangkaian Skematik Power Supply
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4.2.2.3 Pembuatan Power Supply

Uji coba rangkaian catu daya dilakukan untuk menguji apakah rangkaian

catu daya yang dibuat sesuai dengan yang diinginkan.

Gambar 4.21 Rangkaian Pengujian Power Supply

4.2.2.3 Pengujian Power Supply
Uji coba rangkaian catu daya dilakukan untuk menguji apakah rangkaian

catu daya yang dibuat sesuai dengan yang diinginkan. Berikut adalah skema dalam
pengujian powersupply dan gambar hasil pengujian rangkaian catu daya yang

dibuat ditunjukkan pada gambar 4.22, 4.23 dan 4.24.

Power Supply é} -

Gambar 4.22 Rangkaian Pengujian Power Supply

5 ® oo

Gambar 4.23 Pengukuran Tegangan Catu Daya 5V DC
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Gambar 4.24 Pengukuran Tegangan Catu Daya 12V DC

Hasil pengujian rangkaian catu daya ditunjukan pada tabel 4.1 berikut.

Tabel 4.1 Hasil Pengujian Rangkaian Catu Daya

Perancangan Hasil Pengukuran Presentase Error
5V DC 5,27V DC 5,4 %
12V DC 12,00 VDC 0%

Hasil perhitungan persentase error adalah sebagai berikut.

Nilai Perancangan—Nilai Pengukuran .
e error= g g x 100% = Hasil %.......(4.1)

Nilai Perancangan

5-5,27
5

x100% = 5,4%

L Persentase error = |

12-12,0
12

. Persentase error = | | x100% = 0%
Dari hasil pengujian dilakukan analisa bahwa power supply yang digunakan

dalam kondisi baik.

4.2.3 Arduino MEGA 2560
4.2.3.1 Perancangan Arduino MEGA 2560

Arduino MEGA 2560 adalah mikrokontroler ATmega2560 yang digunakan
sebagai otak dari system pad aproyek akhir. Arduino MEGA 2560 memiliki 54
digital input / output pin dimana 15 dapat digunakan sebagai output PWM, input
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analog 16,4 UART (port serial hardware).Skematik dari Arduino Mega 2560 dapat
dilihat pada Lampiran.

4.2.3.2 Pembuatan Arduino Mega 2560

Pembuatan Arduino Mega 2560 diputuskan dengan membeli modul Arduino Mega
2560 yang telah jadi dan biasa dijual secara umum. Arduino Mega 2560 dilihat pada
gambar 4.25 berikut.

Gambar 4.25 Arduino MEGA 2560

4.2.3.3 Pengujian Arduino Mega 2560

Pengujian Arduino Mega 2560 dilakukan dengan mengecek Arduino Mega
2560 pada PC/Komputer menggunakan software Arduino IDE. Pengujian yang
dilakukan antara lain pengujian PORT Arduino Mega 2560 pada COM yang ada
pada device manager di PC/Komputer. Berikut blok diagram tahapan pengecekan

Arduino Mega 2560 pada gambar 4.26.

— Output pin4,5,6
> Output pin 7, 8, 9
% Outputpin 10, 11,12
Mikrokontroller > tout pin 24.26 28
Input';l;t:g;ngan > Arduino Mega OUERER RS > LED
2560

———— Output pin 30, 32, 34

| Output pin 36, A0, 22

— pin 18, 19

Gambar 4.26 Blok Diagram Pengecekan Arduino MEGA 2560
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Pengecekan Arduino dilakukan dengan mencoba memberikan inputan
untuk melihat keluaran yang dihasilkan oleh pin pin yang akan digunakan dengan
cara di hubungkan ke LED. Berikut adalah table hasil pengujian pin keluaran pada

Arduino mega.

Tabel 4.2 Hasil Pengujian Arduino

Input Pin Output yang diuji Hasil pada LED

Pin 3 Menyala

Pin 4 Menyala

Pin 5 Menyala

Pin 6 Menyala

Pin 7 Menyala

Pin 8 Menyala

Pin 9 Menyala

Pin 10 Menyala

Pin 11 Menyala

S5v Pin 12 Menyala
Pin 24 Menyala

Pin 26 Menyala

Pin 28 Menyala

Pin 30 Menyala

Pin 32 Menyala

Pin 34 Menyala

Pin 18 Menyala

Pin 19 Menyala

Pin A0 Menyala

Dari hasil pengujian yang dilakukan dapat dianalisa bahwa Arduino Mega
2560 yang akan digunakan sebagai Mikrokontroler pada sistem kontrol dapat
berfungsi dengan baik dan sesuai dengan perancangan yang diinginkan, hal ini
dibuktikan dengan semua LED menyala ketika dihubungkan ke pin yang diberikan

outputan.
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4.2.4 Modul Relay 8 Channel
4.2.4.1 Perancangan Modul Relay 8 Channel.

Perancangan Modul Relay 8 Channel dilakukan untuk mengetahui
gambaran mengenai cara pemakaian modul relay. Berikut adalah gambar skematik
dari rangkaian modul relay 8 channel menggunakan software ISIS Proteus

ditunjukkan pada gambar 4.27.

Gambar 4.27 Rangkaian skematik modul relay 8 channel

4.2.4.2 Pembuatan Modul Relay 8 Channel

Pembuatan Modul Relay 8 channel diputuskan dengan membeli modul yang
telah jadi dan biasa dijual secara umum. Hal ini dikarenakan modul yang dijual
secara umum dapat langsung digunakan tanpa harus membuat rangkaian modul
relay 8 channel. Berikut adalah gambar pemasangan modul relay 8 channel dapat

dilihat pada gambar 4.28.

Gambar 4.28 Pemasangan modul relay 8 channel
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4.2.4.3 Pengujian Modul Relay 8 Channel

Pengujian relay dilakukan dengan menyalakan LED pada modul relay dan
juga pengujian terminal Outputan yang berupa saklar NO (Normally Open) dan NC
(Normally Close). Pada saat pengujian modul relay di coba dengan mengaktifkan
lampu semua relay dan hasilnya semua LED dari relay menyala serta semua
terminal outputannya bekerja sesusai dengan fungsinya masing masing. Berikut

blok diagram pengujian masing-masing koil pada relay terdapat pada gambar 4.29.

v

In 2/ Channel 2

v

In 2/ Channel 2

v

In 3/ Channel 3

R In 4 / Channel 4

v

Input LOW Relay 8 channel

v

In 5/ Channel 5

v

In 6 / Channel 6

\ 4

In 7/ Channel 7

> In 8 / Channel 8

Gambar 4.29 Blok diagram pengujian relay 8 Channel

Berdasarkan pengujian didapati hasil sebagaimana terdapat pada tabel 4.2.
Dari data dapat dianalisa semua koil pada rmodul relay berfungsi dengan baik
ditunjukan semua lampu dan koli berpindah ketika diberikan inputan dari arduino.
Seperti kita ketahui relay menyala dalam kondisi LOW sehingga ketika
Arduino yang mana telah deprogram memberikan inputan low pada keluaran yang
terhubung ke setiap channel pada relay maka relay yang diberikan inputan akan

menyala atau bekerja. Sehingga dapat digunakan dalam proyek akhir ini.
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Tabel 4.3 Hasil Pengujian Modul Relay

Channel Relay Input Hasil Pengujian Kondisi
1 LOW LED 1 Menyala Baik
2 LOW LED 2 Menyala Baik
3 LOW LED 3 Menyala Baik
4 LOW LED 4 Menyala Baik
5 LOW LED 5 Menyala Baik
6 LOW LED 6 Menyala Baik
7 LOW LED 7 Menyala Baik
8 LOW LED 8 Menyala Baik

4.2.5 Sensor DHT11
4.2.5.1 Perancangan Sensor DHT 11

Perancangan sensor DHT 11 dilakukan untuk mengetahui gambaran mengenai

cara pemakaian sensor DHT 11. Berikut adalah gambar skematik dari rangkaian sensor

DHT 11.

SENSOR 1 SENSOR 2
OHT1 OHTH1
=TE<T <TET

sV N ® e

Fi iy 2 : - 5 a ®
8o 8o
M . mp

GND

| PHFRk| ~blbhn-bl 2RE
Gambar 4.30 Skematik rangkaian sensor DHT11
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4.2.5.2 Pembuatan Sensor DHT 11

Pembuatan sensor DHT 11 dilakukan dengan membeli sensor DHT 11 yang
telah terpasang . Sensor DHT 11 merupakan jenis sensor yang digunakan untuk
mendeteksi suhu dan kelembapan pada kandang ayam. Posisi peletakan sensor dht
11 pada kandang ayam di letakan pada posisi tengah disetiap bagian kerangka
utama, kedua sensor tersebut di jumlahkan kemudian yang ditampilkan pada
kontrol adalah nilai rata-rata dari suhu dan kelembapan 2 sensor. Berikut adalah

gambar sensor dht 11 ditunjukkan pada gambar 4.31 dan 4.32.

Gambar 4.31 Posisi 2 Sensor DHT 11 pada Kerangka Bagian Besar.

Gambar 4.32 Posisi 2 Sensor DHT 11 pada Kerangka Bagian Kecil.

4.2.5.3 Pengujian Sensor DHT 11

Pengujian senor suhu DHT11 difungsikan untuk mengetahui seberapa
akurasi suhu yang dideteksi oleh sensor dhtl1 terhadap thermometer. Kemudian
example program untuk sensor suhu yang telah disediakan di-download ke dalam
Arduino untuk mengecek apakah keluaran sensor sesuai dengan nilai suhu
lingkungan sebenarnya dengan membandingkan dengan alat ukur termometer.

Selain itu pengujian posisi peletakan sensor juga perlu untuk mengetahui suhu
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optimal dalam kandang ayam. Berikut ini adalah skema dari pengujian sensor

DHTI11:
Hasil yang terbaca .
_ : Perbandingan
INPUT SUHU > SENSORDHT 11 Sens%grz]aicti:rserlal dengan Alat ukur

Gambar 4.33 Blok diagram tahapan pengujian sensor DHT11

.
o — ) Siiiiess

Gambar 4.34 Hasil pembacaan sensor DHT22

Dan tabel 4.4 berikut menunjukan data yang dibaca oleh sensor DHT11

dan perbandingannya terhadap termometer.

Tabel 4.4 Tabel pengujian sensor DHT11 pada nilai suhu

Percobaan ke Suhu DHT11 (C°) Termometer ( C°) Error (%)
1 33,5 33,1 0,04
2 33,5 33,1 0,04
3 33,5 33,1 0,04
Rata-rata error 0,04
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Tabel 4.5 Tabel pengujian sensor DHT11 pada nilai kelembapan

Percobaan
ke kelembapan DHT11 (% ) Meter Humidity (% )  Error (%)
1 59 63,70 4,7
2 59 63,50 4,5
3 59 63,60 4,6
Rata-rata error 4.6

Contoh perhitungan persentase error dengan mengambil beberapa sampel pada
table sensor dhtl1 yang didapatkan. Untuk mendapatkan nilai eror pada hasil

pengujian menggunakan rumus sebagai berikut.

Nilai Perancangan—Nilai Pengukuran

L error =

x 100% = Hasil %.......(4.2)

Nilai Perancangan

Sehingga bisa didapati nilai eror pada table sesuai perhitungan berikut.

3,5-33,1

3
a. Persentase error temperature = | 100 | X 100%

Persentase error temperature = 0,004 X 100%

Persentase error temperature = 0,4%

b. Persentase error humidity = | | X 100%

59-63,7
100
Persentase error humidity = 0,047 X 100%

Persentase error humidity = 4,7%

Dari tabel 4.4 dan 4.5 dapat dilihat bahwa sensor DHT 11 memiliki akurasi
yang cukup untuk mendeteksi suhu lingkungan dengan akurasi 100% sementara
untuk akurasi kelembabannya sendiri memiliki error sekitar 4%, namun dengan
begitu sensor ini dapat bekerja sesuai dengan semestinya. Selain pengujian diatas
Pengujian Sensor DHT 11 pada saat Peletakan pada Kontruksi juga dibutuhkan
untuk mengetahui keakurat dalam pembacaan nilai.

Pengujian DHT 11 pada kontruksi dilakukan dengan cara pengambilan data

melalui uji coba dengan meletakan di beberapa titik pada kandang ayam. Hal ini
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dilakukan untuk menetukan titik keakurasian pembacaan suhu dan kelembbapan

pada kandang ayam. Hasil uji coba tertuang pada tabel 4.6.

Tabel 4.6 Pengujian Posisi Sensor DHT

Peletakan pada posisi Suhu (°C) Kelembapan(%o)
Posisi Pertama 33.5 72.0
Posisi Kedua 33.5 71.5
Posisi Ketiga 33.5 71.5
Posisi Keempat 33.0 72.0
Posisi Kelima 33.5 73.0

Dari data hasil uji coba didapati bahwa posisi kedua dan ketiga pada uji coba

lebih menunjukan data yang lebih akurat.

4.2.6 Sensor Loadcell
4.2.6.1 Perancangan Sensor Loadcell
Perancangan sensor loadcell dilakukan untuk mengetahui gambaran mengenai cara

pemakaian sensor loadcell Berikut adalah gambar skematik dari rangkaian sensor loadcell.

Gambar 4.35 Hasil Skematik rangkaian sensor loadcell dan modul hx711.
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4.2.7.2 Pembuatan Sensor Loadcell
Pembuatan sensor loadcell dilakukan dengan membeli sensor loadcell
yang telah tersedia dipasaran sehingga bias langsung digunakan. Berikut

pemasangan sensor loadcell pada gambar dibawabh ini.

LI - e -

P

Gambar 4.56 Pemaéngan Sensor Loadcell dan Modul hx711

4.2.6.2 Pengujian Sensor Loadcell

Pengujian senor loadell difungsikan untuk mngetahui seberapa akurasi
berat yang dideteksi oleh sensor loadcell terhadap timbangan. Kemudian example
program untuk sensor loadcell yang telah disediakan di-download ke dalam
Arduino untuk mengecek apakah keluaran sensor sesuai dengan nilai berat
sebenarnya. Load cell adalah transduser yang digunakan untuk menghasilkan sinyal
listrik yang besarnya berbanding lurus dengan kekuatan yang diukur, yang
mengubah tekanan menjadi sinyal listrik. Konversi terjadi secara tidak langsung
dalam dua tahap. Lewat pengaturan mekanis, gaya tekan dideteksi berdasarkan
deformasi dari matriks pengukur regangan (strain gauges) dalam bentuk resistor

planar. Dalam pengujian terdapat tahapan tahapan seperti gambar dibawah ini.

INPUT BERAT > Sensor Berat > Modul HX711 —‘
L Hasil yang terbaga _ Perbandingan
Sensor pada serial > )
. dengan Timbangan
monitor

Gambar 4.37 Blok diagram tahapan pengujian sensor loadcell
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Setelah  melalui tahapan pengujian didapati data hasil pengukuran

ditampilkan pada serial monitor pada tabel 4.7 berikut.

Tabel 4.7 Data Hasil Pengujian Sensor berat

Berat pada alat ukur Berat Pengujian Eror
120 gram 117 gram 2,5%
0 gram 0 gram 0%
125 gram 122 gram 2,5%
130 gram 128 gram 1,6 %

Berikut merupakan tampilan pengukuran sensor loadcell pada serial monitor.

@ Arduino File Edit Sketch Tools

Reading: @ gram
Reading: @ gram
Reading: @ gram
Reading: 117 gram
Reading: 117 gram
Reading: 117 gram

Macdldiaae 119" e

Gambar 4.38 Tampilan serial monitor Pengujian Sensor Loadcell.

Contoh perhitungan persentase error dengan mengambil beberapa sampel pada
table 4.7 sensor loadcell yang didapatkan. Untuk mendapatkan nilai eror pada

hasil pengujian menggunakan rumus sebagai berikut.

Nilai Perancangan—Nilai Pengukuran

o error = x 100% = Hasil %.......(4.3)

Nilai Perancangan
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Sehingga bisa didapati nilai eror pada table sesuai perhitungan berikut.

120-117

= | % 100%

c. Persentase error temperature = |

Persentase error temperature = 0,025 X 100%

Persentase error temperature = 2,5%

. 130-128
d. Persentase error humidity = |T

| X 100%

Persentase error humidity = 0,0167 X 100%

Persentase error humidity = 1,67%

Dari data tabel 4.7 didapati perbandingan yang cukup kecil dengan
persentase eror paling besar yaitu 2.5 %. Sehingga sensor loadcell ini layak untuk
digunakan sebagai alat pendeteksi stok makan pada tempat makan di kandnag

ayam.

4.2.7 Sensor Permukaan Air (Water Level Control)

4.2.7.1 Perancangan Permukaan Air
Perancangan sensor Permukaan Air dilakukan untuk mengetahui gambaran
mengenai cara pemakaian sensor tersebut. Berikut adalah gambar skematik dari rangkaian

sensor peermukaan air (water level control).

i eklvkkiek

Gambar 4.39 Skematik Rangkaian Sensor Water Level Control.
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4.2.7.2 Pembuatan Sensor Permukaan Air

Pembuatan sensor permukaan air diputuskan untuk membeli sensor WLC
yang sudah tersedia di pasaran. Sensor permukaan air merupakan sensor yang
mendeteksi ketinggian permukaan air yang digunakan untuk inputan data jumlah
air pada tempat minum di kandang ayam yang berupa data analog yang dikirimkan
ke arduino. Pada proses pemasangan sensor ini . vcc menerima tegangan 5 volt, s
memberikan data outputan ke pin A0 dan gnd menerima ground dari supply.

Pemasangan sensor permukaan air terdapat pada gambar 4.40 berikut.

Gambar 4.40 Pemasangan Sensor Permukaan Air pada Tempat Minum

4.2.7.3 Pengujian Sensor Permukaan Air (Water Level Control)

Pengujian sensor WLC  difungsikan untuk mengetahui status sensor
berfungsi atau tidak. Untuk mengetahui keadaan sensor haruslah dilakukan
pengujian. Pengujian juga harus melalui tahapan tahapan. Berikut blog diagram

pengujian sensor water level control pada gambar 4.41.

Hasil yang terbaca
Input Ketinggian air > Sensor WLC Sensor pada serial
monitor

Gambar 4.41 Blok diagram pengujian sensor water level
Dalam pengujian sensor water level control harus mempunyai inputan

berupa air, yang mana ketinggian air yang akan dideteksi oleh sensor ini. Ketika

sensor menerima inputan maka sensor wlc tersebut mengirimkan data berupa data
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analog ke mikrokontroller Arduino yang kemudian Arduino teruskan ke serial
monitor pada laptop/pc sebagai pembacaan nilai yang terukur oleh sensor. Nilai

yang terukur terdapat pada tabel 4.8 berikut.

Tabel 4.8 Nilai adc yang terbaca oleh sensor

Ketinggian air Nilai adc yang terbaca
2 cm 5
4 cm 10
8 cm 20

Berikut hasil pengujian sensor wlc terhadap serial monitor pada sofware

arduino.

| NON Jdev/cu.wchu

ISensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :
Sensor wlc yang terbaca :

Crnmman w 1+~ winnma banalhara

nuUTuUiuviun oy vtununut

Gambar 4.42 Hasil pengujian sensor Water Level Control

4.2.8 Sensor Jarak Ultrasonik HC-SR04
4.2.8.1 Perancangan Sensor Ultrasonik HC-SR04

Sensor Ultrasonik HC-SR04 digunakan sebagai pendeteksi jumlah stok
makan dan stok minum pada kandang ayam. Adapun skematik dari rangkaian

Ultrasonik yang digunakan ditunjukkan pada gambar 4.43 berikut.
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4.43 Rangkaian Skematik Sensor Ultrasonik HC-SR04

4.2.8.2 Pembuatan Sensor Ultrasonik HC-SR04

Pembuatan sensor Ultrasonik HC-SR04 diputuskan dengan membeli modul
yang telah jadi dan biasa dijual secara umum. Hal ini dikarenakan sensor
Ultrasonik HC-SR04 yang dijual secara umum sudah dapat langsung digunakan

tanpa perlu membuat rangkaian tambahan.

4.2.8.3 Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04

Berikut [/ist program Arduino Mega 2560 untuk pembacaan jarak

menggunakan sensor Ultrasonik.

#include <LiquidCrystal.h>
#define triggerl 30#define echol 32
#define trigger2 34#define echo2 36

unsigned int counter1=0,jarak 1=0,counter2=0,jarak2=0;

char datal[16],data2[16];

void setup()

Serial.begin(9600);

Serial.printIn("pengujian ultrasonik");

lcd.begin(16,2);
pinMode(trigger],OUTPUT);pinMode(echol,INPUT);
pinMode(trigger2, OUTPUT);pinMode(echo2,INPUT);

Pengaturan Pin
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void ultrasonik 1()

{
counter1=0;jarak 1=0;
digitalWrite(trigger1,HIGH);
delayMicroseconds(15);
digitalWrite(trigger1,LOW);
while(digitalRead(echol)==LOW){};
while(digitalRead(echol)==HIGH) {counter1++;};
jarakl=(counter1/12);}

void ultrasonik 2(){
counter2=0;jarak2=0;
digitalWrite(trigger2, HIGH);
delayMicroseconds(15);
digitalWrite(trigger2, LOW);
while(digitalRead(echo2)==LOW){};
while(digitalRead(echo2)==HIGH) {counter2++;};
jarak2=(counter2/12);}

void loop() {

}

Pembacaan jarak oleh sensor jarak 1

Pembacaan jarak oleh sensor jarak 2

Hasil pengujian sensor Ultrasonik HC-SR04 ditunjukkan pada tabel 4.9

berikut.
Tabel 4.9 Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04
Jarak Sebenarnya (cm) Jarak Terbaca (cm)  Error (%)
5cm 5cm 0%
10 cm 10 cm 0%
20 cm 20 cm 0%
30 cm 30 cm 0%
40 cm 40 cm 0%
50 cm 50 cm 0%
75 cm 74 cm 1,33%
100 cm 98 cm 2%
125 cm 123 cm 1,6%
150 cm 147 cm 2%
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Berdasarkan pengujian yang dilakukan dapat dianalisa bahwa sensor
Ultrasonik HC-SR04 yang digunakan dapat mengukur jarak dengan tingkat
kepresisian yang cukup tinggi dan error yang didapatkan cukup kecil sehingga
dapat disimpulkan bahwa sensor Ultrasonik HC-SR04 ini sesuai dengan

perancangan yang diinginkan.

4.3 Perancangan dan Pembuatan Software
4.3.1 Perancangan Software

Perancangan software merupakan tahapan yang bisa dibilang penting
karena dengan ini dapat berinteraksi yang dapat menghubungkan atau
menjembatani antara pengguna komputer dan perangkat keras. Selain itu
memudahkan dalam mengerjakan berdasarkan alur yang benar dan tepat. Software
yang digunakan adalah Arduino IDE Version 1.8.5. Adapun flowchart sistem kerja
yang akan dibuat programnya dapat dilihat pada Gambar 4.44 berikut.

| Mulai |

Y

ﬁsialisasi Input /OutV

Cek koneksi internet via wifi

Mengkoneksikan ke virtuino

Y

Tidak

Terhubung dengan virtuino 2

Gambar 4.44 Flowchart Sistem Kerja Software

50



A/

\
Baca data sensor
(DHT 11 ,Sensor stok minum dan Eaca Stzfju:\:i(:trzit:q?)l Ciode)
sensor stok makan ) 2

l tidak

¢

Data dikirimkan ke Virtuino Tombol Manual ditekan ?

@7
@7

Gambar 4.45 Flowchart Sistem Kerja Software

Pilih objek yang akan
dikontrol pengontrolan

|
Y

tidak

ditekan?

ditekan ?

ditekan ?

ditekan ?
Lampu 1 Mati | ya | Lampu 2 Mati | ya | Lampu 3 Mati | ya | Lampu 4 Mati ya | servo menutup | kr:]s"ik“k
Lampu 1 Menyala | Lampu 2 Menyala | | Lampu 3 Menyala | | Lampu 4 Menyala | | servo membuka | kran elektrik
membuka

\

Mengirimkan status
pembacaan ke
virtuino

Gambar 4.46 Flowchart Sistem Kerja Software
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7

status mode = otomatis

<Sensor Load cell > 500
ya

A

Semua Lampu Menyala

Semua Lampu Mati Lampu 3 Menyala

4 Menyala

Lampu 1, Lampu 2
Lampu 3 dan Lampu

Servo Menutup

Servo Membuka

<Water level >200

ya

kran elektrik
membuka

keran elelctrik

Gambar 4.47 Flowchart Sistem Kerja Software

4.3.2 Pembuatan Software

(]

Mengirimkan Status
ke Virtuino

Setelah pembuatan hardware kadang ayam berbasis teknologi iot dengan

desain yang telah ditentukan sebelumnya. Selanjutnya dilakukan pembuatan

software. Pembuatan software, meliputi:

* Menyediakan software Arduino IDE Version 1.8.5 berikut drivernya.

* Menginstall software Arduino IDE Version 1.8.5 ke dalam komputer.

* Membuat program untuk mengontrol cara kerja kandang pintar sesuai

dengan fitur-fitur yang diinginkan. Adapun hal-hal yang dilakukan dalam

membuat program yaitu:

* Menyiapkan libary untuk komponen-komponen yang librarynya belum

terinstall otomatis pada software arduino, seperti library HX711, library

sensor ultrasonik HC-SR04, DHT 11, virtuino dsb.
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* Mulai membuat program untuk menjalankan setiap komponen satu

persatu sesuai dengan fungsinya dalam sistem kerjanya.

» Ketika program setiap komponen selesai dibuat, selanjutnya
menggabungkan program-program tersebut menjadi satu kesatuan sistem
kerja secara keseluruhan sehingga fungsi sesuai dengan tujuan dibuatnya

ini. Daftar program keseluruhan terlampir.

4.4 Sistem Komunikasi IoT dan Desain Aplikasi
4.4.1 Perencanaan Aplikasi Internet of Things (IoT)

Virtuino merupakan aplikasi arduino dan IoT kontrol yang di buat oleh
developer bernama Ilias Lamprou. Aplikasi ini memvisualisasikan proyek arduino
dan Internet of things dengan widget seperti LED, tombol, switch, menampilkan

nilai, instrumen, regulator, dan lain — lain.

il repositoryus.. Aturan Penul 4 Cara untuk.. Module Step... [ htt t it TUGAS . Home +

vi r t News Downloads Tutorials Documentation

Home Play Store
CThingSpeak~ [[W]
Virtuino info -—
Thingspeak tutorials "
Virtuino is an HMI platform for Arduino or similar boards.
Create amazing virtual screens on your phone or tablet to control every Download Virtuino from PlayStore

automation system via Bluetooth, WiFi or web.

Virtuino pro version features
Virtuino Platform supports connections with:
1. Arduino boards (UNO,DUE,Nano, MEGA etc) connected with the modules:

2. HC-05, HC-06 bluetooth modules

b. Ethernet Shield

c. ESP-01 module

2. ESP8266 - ESP32 wifi modules:
ESP8266, NodeMCU, WeMos
3. STM32 family boards

4. Arduino YUN, Arduino WiFi

Gambar 4.48 Tampilan Website Virtuino
Selain itu, Virtuino memfasilitasi webserver yang kemudian dijadikan

server sebagai proses kontrol pada sistem Internet of Things.

Berikut merupakan penjabaran bagaimana cara menggunakan virtuino:
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1. Download dan instal library pada software Arduino IDE. Virtuino Library:
http://iliaslamprou.mysch.gr/virtuino/virtuino.zip

2. Sambungkan salah satu modul yang tersambung dengan papan Arduino
misal : a.bluetooth HC-05 b. Ethernet shield c. modul ESP8266

3. Bergantung pada modul yang terhubung dengan Arduino, pilih contoh
yang sesuai dari virtuino library. Ikuti petunjuk dan unggah.

4. Jalankan Virtuino App, pada menu utama pilih: Tutorials — Getting
started.

5. Lalu setelah semua tahap telah diselesaikan desain virtuino dapat

dilakukan.

4.4.2 Desain Layout Aplikasi Internet of Things (10T)

Desain Layout aplikasi Internet of Things (10T) merupakan tampilan yang
berisikan menu, layar monitoring, dan tombol pengontrolan sistem utama kadang
ayam. Desain layout aplikasi loT menggunakan fitur aplikasi dari virtuino yang

terdapat pada gambar dibawah ini :

y v
.‘Z PROYEK AKHIR 2018 g X

POLMAN

RISTEKDIKTI

Selamat Datang di Proyek Akhir

"Kandang Ayam berbasis Teknologi loT"

Mode pengoperasian

Mode Manual

Gambar 4.49 Desain Layout Aplikasi [oT Virtuino pada Menu Utama.
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A b

Mode Manual

Kandang Ayam loT Mode Manual

[ ]

| JUMLAR S5TOCK MAKAN

Design by : Adib Fajar R & Eka Satria POLITEKNIK MANUFAKTUR NEGERI BANGKA BELITUNG

Gambar 4.50 Desain Layout Aplikasi [oT Virtuino pada Menu Otomatis.

Mode Otomatis

Kandang Ayam lo de Otomatis

[ ]

Kondisi pada Kandang Ayam
SHHL

KELEMBRPAN

STOCK mibum

LITEKNIK MANUFAKTUR NEGERI BANGKA BELITUNG

Gambar 4.51 Desain Layout Aplikasi loT Virtuino pada Menu Manual.



Virtuino memfasilitasi webserver yang kemudian dijadikan server sebagai

proses kontrol pada sistem Internet of Things, memfasilitasi user untuk mendesain

sendiri tampilan yang akan digunakan hal itu tentu menambah estetika dalam

project yang akan di buat.

4.4.3 Diagram Activity Virtuino

Pengguna

?

Membuka aplikasi ‘

C/ 77

Aplikasi

/ Menampilkan halaman ‘

kandang ayam iot /“

> menu utama dengan ’
koneksi belum terhubung /

|

v

x/ Membuat koneksi ‘

=; Menampilkan menu utama ‘

‘ dengan internet /‘

dan pemilihan mode /"

\/
/Tekan tombol otomatis ‘

“Menampilkan pembacaan
[ suhu, kelembapan , jumlah

| dan pilih halman mode |
otomatis

stok makan dan stok minum,
serta kondisi real lampu

berdasarkan kondisi suhu

v

/" Kembali ke menu

' utama dan pilih mode

‘ manual dan halaman
mode manual

pengontrolan suhu, melalui

/ Menampilkan halaman

lampu, pakan melalui servo, /|
minum melalui kran elektrik

’

) \ 4
/pilih tombol yang akan

e

di kontrol dan switch
on /

/ A a A
> Melakukan intruksi sesuai

dengan tombol yang ditekan |

Gambar 4.52 Diagram Activity virtuino.

Aplikasi berjalan ketika aplikasi Kandang ayam loT dibuka kemudian akan

muncul halaman menu utama dengan koneksi belum terhubung ke virtuino,
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koneksikan dengan cara membuat konektivitas antara virtuino ke internet. Setelah
membuat koneksi ke internet maka aplikasi akan menampilkan utama untuk
pemilihan mode operasi. Tekan tombol otomatis dan pilih halaman mode otomatis,
maka aplikasi akan menampilkan pembacaan, nilai suhu, kelembapan, jumlah stok
makan, stok minum serta kondisi real lampu berdasarkan pengaturan suhu dan
kelembapan. Kembali ke menu utama dan pilih mode manual serta pergi ke menu
manual. Setelah pergi ke menu manual akan didapati halaman menu pengontrolan
suhu dan kelembapan melalui lampu, kontrol makan melalui servo, dan kontrol
minum melalui kran elektrik. Pilih jenis pengontrolan yang akan dilakukan,
kemudian aplikasi akan melakukan sesuai dengan intruksi dari tombol menu yang

ditekan

4.5 Pengujian Sistem Secara Keseluruhan

Pengujian dilakukan sebagai tolak ukur apakah kandang ayam berbasis iot
bekerja sesuai dengan fungsi yang diharapkan. Dengan demikian, setiap
kekurangan dan kesalahan dalam pembuatannya dapat dievaluasi sedini mungkin.
Jika diperlukan, maka apabila sistem kerja alat tidak sesuai dapat diulang kembali
mulai perancangan hardware dan pemrograman software. Adapun pengujian
sistem kerja alat ini meliputi :

Pengujian suhu serta kelembapan pada aplikasi dan alat ukur.

Pengujian alat pemberi makan dan pemberi minum.

Pengukuran perkembangan anak ayam ketika berada di dalam kandang

ayam selama 7 hari uji coba.

Pengujian konektivitas waktu dalam mengupload data ke intenet.

Pengujian sistem backup (waktu pengiriman sms dan menghidupkan

relay).

4.5.1 Pengukuran Suhu dan Kelembapan Terhadap Lampu
Pengukuran ini dilakukan untuk mendapatkan nilai variabel dalam
menentukan kondisi pengontrolan suhu dan kelembapan terhadap lampu. Data

tersebut dapat dilihat pada tabel 4.10.
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Tabel 4.10 Data Hasil Pengujian Suhu dan Kelembapan Terhadap Lampu

Uji Suhu Suhu
Cob Kondisi Awal Akhi Kelembapan Kelembapan Daya
oba wa ir
K ON ) ) Awal (%) Akhir (%) (Watt)
e
Lampu
1 . 29.5°C 30.0°C 72.5% 73.0% 345W
Lampu
2 5 29.5°C 30.0°C 73.0% 73.5% 34.6 W
Lampu
3 3 29.0°C 29.5°C 73.5% 73.5% 34.6 W
Lampu
4 A 29.0°C 29.5°C 74.5% 74.5% 345W
Lampu
5 &2 29.0°C 30.0°C 75.5% 75.0% 69.1 W
Lampu
6 1 &3 29.0°C 30.0°C 75.5% 74.5% 69.1 W
Lampu
7 L84 29.0°C 29.5°C 75.5% 75.0% 69.0 W
Lampu
8 ) &3 29.0°C 30.0°C 75.5% 75.0% 69.2 W
Lampu
9 > &4 29.0°C 29.5°C 75.5% 75.5% 69.1 W
Lampu
10 3 &4 29.0°C 29.5°C 75.5% 74.5% 69.1W
Lampu 1, 2
11 &3 29.0°C 32.5°C 75.5% 71.5% 103.7W
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Uji Suhu Suhu

Kondisi Kelembapan Kelembapan Daya
Coba Awal Akhir
ON Awal (%) Akhir (%) (Watt)
Ke O O
Lampu 1, 2
12 30.0°C 32.0°C 76.0 % 70.5% 103.6 W
&4
Lampu 1, 3
13 30.0°C 32.0°C 76.0 % 71.0% 103.6 W
&4
Lampu 2, 3
14 29.0°C 32.5°C 76.0 % 71.0% 103.7W
&4
Lampu 1,
15 30.0°C 34.5°C 76.0 % 71.5% 138.2W
2,3&4

Berikut merupakan beberapa sample hasil pengukuran menggunakan aplikasi

virtuino

O@@v

. (‘IH [ tf

STATIS <R =N3EFRY

Gambar 4.54 Sample hasil pengukuran pada aplikasi virtuino
4.5.2 Pengukuran Suhu serta Kelembapan pada Aplikasi dan Alat Ukur
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4.5.2.1 Mode Otomatis

Pengukuran suhu dan kelembapan dilakukan pada mode otomatis pada

aplikasi untuk mendapatkan data kemampuan pengukuran suhu dan kelembapan

pada kandang ayam. Pengukuran tidak hanya menggunakan sensor pada kandang

ayam, tetapi juga menggunakan alat ukur Hygrometer & Thermometer LCD Digital

sebagai alat pembanding.

Tabel 4.11 Data Hasil Pengukuran Suhu dan Kelembapan Mode Otomatis

wm O O g @
. alat  pada pada alat Daya
Uji Coba  Awal Awal yang
Q) ukur  App App ukur menvala (W)
(0 (O ) %) (% i’

1 29.5 304 300 79.0 78.5 77.0  L2,L3,L4 103.7

2 32.0 329 332 73.0 73.0 73.0 L3 34.6
3 27.8 282 285 73.5 71.5 73.0  L2,L3,L4 103.7
4 27.6 285  28.0 79.0 77.0 72.0  L2,L3,L4 103.7
5 27.6 28.6 285 76.0 74.0 74.0  L2,L3,L4 103.7
6 31.0  31.8  32.0 69.0 67.0 63.0 L2,L3,L4 103.7
7 27.8 292  28.0 71.0 69.5 67.0 L2,L3,L4 103.7
8 31.1 319 320 66.0 66.0 66.0 L2,L3,L4 103.7
9 30,0 334 332 71.0 67.0 69.0 L3 34.6
10 28.0 295 290 74.0 73.0 71.0  L2,L3,L4 103.7
11 29.4 303 300 69.0 67.0 66.0 L2,L3,L4 103.7
12 28.0 295 290 73.0 72.5 71.5  L2,L3,L4 103.7
13 29.0 30.1 305 73.5 71.5 72.0  L2,L3,L4 103.7
14 30.0 31.5 320 68.0 67.0 67.0 L2,L3,L4 103.7

Keterangan :

e T =Temperature (Suhu)

e H = Humadity (Kelembapan)

Berikut merupakan sampel hasil pengukuruan antara aplikasi dan alat ukur

pada gambar 4.55 dan 4.56
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Gambar 4.56 Sample 2 hasil pengukuran pada aplikasi virtuino dan alat ukur

Berdasarkan hasil uji coba alat didapati analisa bahwa kemampuan alat ukur
mendeteksi suhu cukup akurat. Hal ini bisa dilihat dari grafik perbandingan antara

sensor pada kandang ayam dan alat ukur.

96.00.00

72.00.00 AN

48.00.00

24.00.00

0.00.00
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14

e Suhu pada Aplikasi = Kelembapan pada Aplikasi

=== Suhu pada Alat Ukur Kelembapan pada Alat Ukur

Gambar 4.57 Grafik Perbandingan Data Suhu dan Kelembapan
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Dari data grafik dapat dianalisa bahwa suhu yang terjadi selama uji coba
berkisar antara > 24 °C sampai 35 °C. Ini menunjukan suhu kondisi sekitar cocok

untuk anak ayam usia 0-15 hari.

4.5.3 Pengujian Alat Pemberi Makan dan Pemberi Minum

Pemberi makan dan pemberi minum merupakan unsur yang sangat penting
untuk mencapai fungsi dari kandang ayam ini. Pengujian alat pemberi makan dan
minum juga perlu dilakukan untuk mengetahui apakah sistem bekerja atau tidak.

Berikut tabel 4.12 hasil pengukuruan alat pemberi makan dan minum pada kandang

ayam.
Tabel 4.12 Data Hasil Pengujian Alat Pemberi Pakan dan Minum
No Objek Tegangan kerja Tegangan Outputan Status
1 Motor Servo 5-6 volt 596 mV Bekerja
2 Loadcell 5 volt 0.333 mV Bekerja
3 Kran elektrik 12 volt - Bekerja
4 Sensor Wlc 5 volt 322 mV Bekerja

Selain data tabel hasil pengujian dapat juga dokumentasi hasil pengujian

alat pemberi makan dan minum.
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Gambar 4.59 Hasil Pengukuran Tegangan Outputan pada Motor Servo

Gambar 4.60 Hasil Pengukuran Tegangan Outputan pada Sensor WLC
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Gambar 4.61 Servo membuka
4.5.4 Pengujian dengan Peletakan Sampel pada Anak Ayam
Sampel pada pengujian ini adalah anak ayam usia 1 hari, dengan durasi

pengujian pada kandang ayam selama 5 hari. Berikut tabel hasil pengujian :

Tabel 4.13 Data Hasil Uji Coba Menggunakan Sample

Jumlah  Uji coba o o Jumlah ayam
) Tinggi Ayam Kondisi )
Ayam hari ke yang mati
6 1 - Baik 0
6 2 - Baik 0
6 3 - Baik 0
6 4 - Baik 0
6 5 - Baik 0
6 6 - Baik 0
6 7 - Baik 0
6 8 - Baik 0
6 9 - Baik 0
6 10 - Baik 0
Jumlah  Uji coba o o Jumlah ayam
) Tinggi Ayam Kondisi )
Ayam hari ke yang mati
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6 11 11 cm Baik 0

6 12 11,2 cm Baik 0
6 13 11,5 cm Baik 0
6 14 12 cm Baik 0
6 15 12,5 cm Baik 0

Dari hasil pengujian kandang ayam menggunakan sample didapati bahwa
kondisi sample (anak ayam) baik selama uji coba. Hal ini menunjukan bahwa alat
ini berfungsi dengan baik. Dan Tingkat kematian pada anak ayam 0 %. Hal ini
membuktikan bahwa alat ini dapat meminimalisirkan tingkat kematian pada anak

ayam 0-15 hari.

4.5.5 Pengujian Konektivitas Upload Data Mode Manual ke Internet
4.5.5.1 Pengujian Menghidupkan Lampu

Tabel 4.14 Pengujian Upload Data Menghidupkan Lampu Mode Manual

Mode Lama Respon Pada Lama respon )
No ) o Tindakan Lampu
Operasi kandang ayam (s)  pada aplikasi (s)
Menghidupka
1 Manual 10s 20s 1
n
Menghidupka
2 Manual 7s 18s 2
n
Menghidupka
3 Manual 6s & 9s 16 s & 16s 1&3
n
Menghidupka
4 Manual 17s & 9s 12s & 4s 2&4

n

4.5.5.2 Pengujian Mematikan Lampu

Tabel 4.15 Pengujian Konektivitas Upload Data Mematikan Lampu Mode Manual
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Mode

Lama Respon Pada

Lama respon

No Tindakan Lampu
Operasi kandang ayam (s) pada aplikasi (s)
1 Manual 9s 14s Mematikan 1
2 Manual 10s 19s Mematikan 2
3 Manual 10s & 10s 13s&15s Mematikan 1&3
4 Manual 4s & Ts 12s & 12s Mematikan 2&4

4.6.5.3 Pengujian Menghidupkan Beban

Tabel 4.16 Pengujian Konektivitas Upload Data Beban Mode Manual

Mode Lama Respon Pada Lama respon )
No ) o Tindakan Beban
Operasi kandang ayam (s) pada aplikasi (s)
1 Manual 4s 14s Menghidupkan ~ Motor servo
Mode Lama Respon Pada Lama respon )
No ) o Tindakan Beban
Operasi kandang ayam (s) pada aplikasi (s)
2 Manual 7s 16s Menghidupkan Solenoid
3 Manual 20s 10s Mematikan Motor Servo
4 Manual 11s 11s Mematikan Solenoid
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Berdasarkan hasil uji coba pengujian konektivitas di dapati dalam
mengupload data mode manual terdapat waktu jeda antar setiap data yang upload.
Penguploadan data juga tergantung dari sinyal internet yang terhubung. Banyak

data sangat berpengaruh terhadap konektivitas upload data.

4.5.6 Pengujian Sistem Backup

Tabel 4.17 Pengujian sistem Backup (Mengirimkan dan Menghidupkan Relay)

B Lama Waktu Pengiriman Lama Waktu
No Uji coba ) ) ) Status
Notifikasi menghidupkan relay
1 Pertama 65s 0,01s Berhasil
2 Kedua 60s 0,01s Berhasil

Dari data yang telah diperoleh keberhasilan sistem backup sudah teruji
dalam 2 sample uji coba. Hanya saja waktu dalam pengiriman notifikasi sedikit

berbeda dikarena, pengiriman tergantung sinyal provider pentyedia jaringan.

4.6 Analisa

Dari hasil pembahasan didapati analisa bahwa alat yang dibuat memerlukan
keakurasian yang tinggi. Dalam prosesnya terdapat 2 proses yang terpisahkan .
yaitu proses pernancangan dan pembuatan alat secara mekanik dan perancangan
dan pebuatan alat secara elektrik (hardware). Pada proses perancangan dan
pembuatan alat secara mekanik diperlukan alat-alat perkakas dan keahlian dalam
menggabungkan komponen-komponen yang belum pernah dipakai sebelumnya.
Perancangan yang matang juga sangat mempengaruhi tingkat keberhasilan dalam
pembuatan terutama kontruksi alat.

Untuk proses perancangan dan pembuatan alat secara elektrik diperlukan
tahapan tahapn yang matang seperti perancangan komponen, pembuatan /
pemasangan komponen, serta pengujian komponen sebelum digunakan pada

proyek akir ini. Hal ini dilakukan agar semua proses pembuatan berjalan secara
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sistematis sehingga sesuai dengan hasil yang diharapkan. Pada proses uji coba alat
untuk system control suhu dan kelembapan pada kendang ayamnya sudah berjalan
dengan rata-rata persentase eror terhadap alat ukur sebesar 0.625% dalam
menentukan variable parameter suhu juga berdasarkan survei dan studi pustaka
yang telah dilakukan. Pengujian system pemberian pakan juga telah dilakukan
dengan hasil dapat bekerja sesusai dengan perencanaan. Tingkat kematian sampel
anak ayam juga menunjukan angka terbaiknya selama uji coba yaitu 0% sample
mati dari total sample yang di uji.

Selain itu dalam hal sistem sangat berpengaruh terhadap kekuatan
konektivitas jaringan yang digunakan karena dalam hal mengupload data
tergantung dari banyak nya data yang di upload. Pengaturan suhu menggunakan
mode manual dan otomatis terdapat perbedaan, dan juga perbadingan suhu dan
kelembapan antara alat yang dibuat dengan alat ukur tidak jauh berbeda, dan bisa
dilihat dari gambar grafik 4.57.
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BABYV
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Dari hasil analisa dan pengujian yang telah dilakukan maka dapat diambil

kesimpulan bahwa :

a) Terdapat 2 bagian utama dari kontruksi kandang ayam, yang mana kedua

kontruksi tersebut dapat di gabungkan.

b) Dalam membuat system hardware terdapat beberapa tahapan yaitu

c)

perancangan, pembuatan dan pengujian.

Perbedaan suhu dan kelembapan antara kandang ayam dan alat ukur tidak

jauh berbeda hal ini sudah dibuktikan dengan hasil uji coba dengan nilai

persentase eror sebesar 0.625%.

d) Alat ini dapat mengatur suhu dan kelembapan dengan beberapa kondisi

yaitu, kondisi pertama ketika suhu <24 °C dan kelembapan 50%-80%
RH maka semua lampu menyala, kondisi kedua ketika suhu > 24 °C, suhu
< 33 °C dan kelembapan 60%-80% RH maka lampu 2, lampu 3 serta
lampu 4 menyala dan lampu 1 mati, kondisi ketiga ketika suhu > 33 °C,
suhu < 35 °C dan kelembapan 60%-80% RH maka lampu 3 menyala dan
lampu 1, lampu 2, serta lampu 4 mati, Kondisi terakhir ketika suhu > 35
°C dan kelembapan 60%-80% maka semua lampu akan mati.

Pada proses pemberian pakan otomatis menggunakan sensor berat, dengan
kondisi ketika berat makanan pada tempat makan < 500 gram maka servo
(pembuka jalur stok makan) akan ke posisi membuka dan kondisi lainnya
yaitu ketika berat pada tempat makan > 500 gram maka servo akan ke
posisi menutup.

Pada proses pemberian minum otomatis menggunakan sensor permukaan
air, dan terdapat pengaturan jika data adc yang terbaca oleh sensor < 18
maka kran solenoid akan membuka dan jika data adc yang terbaca oleh

sensor > 42 maka kran solenoid akan menutup.
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5.2 Saran
a) Untuk pengembangan lebih lanjut, kontruksi dapat di kembangkan lebih
canggih lagi, sehingga mudah untuk di letakan dimana pun yang
memungkinkan.
b) Pengembangan fitur-fitur yang lebih lengkap dan variatif agar tercapainya
kandang ayam berbasis teknologi internet of things yang lebih ideal.

Dalam penggunanaan jaringan wifi diharapkan menggunakan provider dengan
kecepatan konektivitas yang tinggi, sehingga tidak menghambat sistem kerjanya.
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LAMPIRAN 2

Program Utama



#include <HX711.h> //gunakan library ini untuk pembacaan nilai loadcell
#include <Servo.h> //gunakan library ini untuk motor servo

#include <NewPing.h>//gunakan library ini untuk sensor ultrasonic
#include <DHT.h>//gunakan library ini untuk sensor DHT

#include "VirtuinoEsp8266 WebServer.h"
VirtuinoEsp8266 WebServer virtuino(Serial1,9600);

Servo motorservol;//motor servo untuk pakan
//Servo motorservo2;//mtor servo untuk minum

#define TRIGGER1_PIN 6 // Arduino pin tied to trigger pin on the
ultrasonic sensor.

#define ECHO1_PIN 7 // Arduino pin tied to echo pin on the ultrasonic
sensor.

#define MAX DISTANCEI1 19 / Maximum distance we want to ping for (in
centimeters). Maximum sensor distance is rated at 400-500cm.

#define TRIGGER2_PIN 8 // Arduino pin tied to trigger pin on the
ultrasonic sensor.

#define ECHO2 PIN 9 // Arduino pin tied to echo pin on the ultrasonic
sensor.

#define MAX DISTANCE?2 24 // Maximum distance we want to ping for (in
centimeters). Maximum sensor distance is rated at 400-500cm.

NewPing sonar1(TRIGGER1_PIN, ECHO1_PIN, MAX DISTANCE1); //
Sensor ultrasonic untuk pakan

NewPing sonar2(TRIGGER2_PIN, ECHO2_PIN, MAX DISTANCEY); //
Sensor Ultrasonic untuk minum

#define DHT1PIN 2 //mendefinisikan pin 2 sebagai data dari sensor
DHT11 (1)

#define DHT2PIN 3 //mendefinisikan pin 3 sebagai data dari sensor
DHT11 (2)

#define DOUT 4 //mendefinisikan pin 4 sebagai data digital (DOUT)
dari sensor HX711

#define CLK 5 //mendefin,isikan pin 5 sebagai data serial clock dari
sensor HX711

#define DHTTYPE DHT11
DHT dht1(DHT1PIN, DHTTYPE);
DHT dht2(DHT2PIN, DHTTYPE);

#define wicpin A0 //(sensor water level) output ADC sensor WLC masukkan
ke pin A0

int sensorpakan=0;



int sensorminum=0;

inta=0;

intb=0;

float t=0;

float h=0;

float sensorwlc=0;//masukkan data sensor wlc ke variabel ini

#define calibration_factor -7050//8000 //4390.0 // nilai kalibrasi untuk sensor
hx711

#define zero_factor -635522//78100 //18230 // nilai 0 pada hasil keluaran
sensor hx711

#define Lampul 24
#define Lampu?2 26
#define Lampu3 28
#define Lampu4 30
#define relaymatilampu 34
#define kranotomatis 36

HX711 scale(DOUT, CLK); //menginisialisasikan scale pada modul HX711
terdiri dari 2 data keluaran yaitu DOUT & SCK

void setup()

{
pinMode(Lampul,OUTPUT);
pinMode(Lampu2,0UTPUT);
pinMode(Lampu3,OUTPUT);
pinMode(Lampu4,0UTPUT);
pinMode(relaymatilampu, OUTPUT);
pinMode(kranotomatis, OUTPUT);

scale.set_scale(calibration_factor); //mengeset data scala keluaran dari
hx711
scale.set_offset(zero_factor); //mengeset data scala keluaran dari hx711

digitalWrite(Lampul,HIGH);
digitalWrite(Lampu2,HIGH);
digitalWrite(Lampu3,HIGH);
digitalWrite(Lampu4,HIGH);
digitalWrite(relaymatilampu, LOW);
digitalWrite(kranotomatis, HIGH);

motorservol.attach(10);
//motorservo2.attach(11);
motorservol.write(90);

// motorservo2.write(180);



dhtl.begin();

dht2.begin();

virtuino.DEBUG=false; // set this value TRUE to
enable the serial monitor status.It is neccesary to get your esp8266 local ip

Serial.begin(9600); // Enable this line only if
DEBUG=true

virtuino.connectESP8266 tolnternet("A D U B","1234567890",8000); //
Set your home wifi router SSID and PASSWORD. ESP8266 will connect to
Internet. Port=8000

virtuino.esp8266 setlP(192,168,43,187);//sesuaikan alamat IP dengan yg
terhubung ke access point/ internet hotspot /I Set a local
ip. Forward port 80 to this IP on your router

virtuino.password="1234";

}

unsigned long timekirimstatus=0;
unsigned long timesensorping=0;
unsigned long timesensordht=0;
unsigned long timebacastatus=0;
unsigned long timeotomatis=0;

void loop(){

/I/[ICATATAN PENTING!! DILARANG MENGGUNAKAN DELAY
DEFAULT ARDUINO IDE, GUNAKAN METODE DELAY
MENGGUNAKAN MILLIS

virtuino.run(); /I neccesary command to communicate with Virtuino
iot webserver android

float hasilloadcell = (scale.get units()*10)+120;//masukkan data sensor hx711
ke variabel ini

//hasilloadcell= constrain (hasilloadcell,0,1000);
Serial.print("" nilai ditempat minum: ");
Serial.println(sensorwic);

Serial.print(" nilai suhu: ");

Serial.printin(t);

Serial.print("" nilai kelembapan: '");
Serial.printin(h);

Serial.print(" stock makan : ");
Serial.println(sensorpakan);

Serial.print(" stock minum: '");



Serial.println(sensorminum);
Serial.print(" sensor loadcell : '");
Serial.println(hasilloadcell);
millis()+500;

sensorwlc=analogRead(wlcpin);//silahkan di kalibrasi dan masukkan ke
variabel ini untuk nilai pembacaan sensor yang diinginkan

if (millis()>timesensorping+100)//tiap 100ms baca data sensor ultrasonik
{
//sensorpakan = sonarl.ping_cm();
/la =sonarl.ping_cm();//silahkan di kalibrasi dan masukkan ke variabel ini
untuk nilai pembacaan sensor yang diinginkan
/Isensorpakan = (((a*-1)+20)/19)*100;
sensorpakan = map(sonarl.ping_cm(),3,19,100,1);
//sensorminum = sonar2.ping_cm();
//b= sonar2.ping_cm();//silahkan di kalibrasi dan masukkan ke variabel ini
untuk nilai pembacaan sensor yang diinginkan
/Isensorminum = (((b*-1)+25)/24)*100;
sensorminum = map(sonarl.ping_cm(),3,24,100,1);
timesensorping=millis();
}
if (millis()>timesensordht+2000)//tiap 2000ms baca data sensor DHT
{
t= (dhtl.readTemperature()+dht2.readTemperature())/2;
h = ((dhtl.readHumidity()+dht2.readHumidity())/2)-15;
timesensordht=millis();
}
if (millis()>timekirimstatus+1000)//tiap 1000ms mengirimkan data
input/output ke virtuino
{
virtuino.vMemoryWrite(1,t);/ mengirim data suhu ke virtual pin 1 virtuino
virtuino.vMemoryWrite(2,h);//mengirim data kelembapan ke virtual pin 2
virtuino
virtuino.vMemoryWrite(3,sensorpakan);//mengirim data sensor pakan ke
virtual pin 3 virtuino
virtuino.vMemoryWrite(4,sensorminum);//mengirim data sensor pakan ke
virtual pin 4 virtuino
virtuino.vMemoryWrite(5,digitalRead(Lampul));/mengirimkan status
lampu 1 ke virtual pin 5 virtuino
virtuino.vMemoryWrite(6,digitalRead(LLampu2));//mengirimkan status
lampu 2 ke virtual pin 6 virtuino
virtuino.vMemoryWrite(7,digitalRead(LLampu3));//mengirimkan status
lampu 3 ke virtual pin 7 virtuino

Vi



virtuino.vMemoryWrite(8,digitalRead(LLampu4));//mengirimkan status
lampu 4 ke virtual pin 8 virtuino

timekirimstatus=millis();

}

if (virtuino.vDigitalMemoryRead(0)==1)//mode manual di aktifkan dari
virtuino

{

if (millis()> timebacastatus+500)//tiap 500ms mengambil data dari virtuino

{

digitalWrite(Lampul,!virtuino.vDigitalMemoryRead(1));//mengontrol
lampu 1 dari digital virtual pin 1 virtuino

digitalWrite(Lampu2,!virtuino.vDigitalMemoryRead(2));//mengontrol
lampu 2 dari digital virtual pin 2 virtuino

digitalWrite(Lampu3,!virtuino.vDigitalMemoryRead(3));//mengontrol
lampu 3 dari digital virtual pin 3 virtuino

digitalWrite(Lampu4,!virtuino.vDigitalMemoryRead(4));//mengontrol
lampu 4 dari digital virtual pin 4 virtuino

digitalWrite(kranotomatis,!virtuino.vDigitalMemoryRead(7));//mengontrol
servo 2 dari digital vitual pin 7 virtuino

virtuino.vDigitalMemoryWrite(8,virtuino.vDigitalMemoryRead(7));//mengiri
m status servo 2 ke digital virtual pin 8 virtuino

motorservol.write(180*virtuino.vDigitalMemoryRead(5));//mengontrol
servo 1 dari digital virtual pin 5 virtuino

virtuino.vDigitalMemoryWrite(6,virtuino.vDigitalMemoryRead(5));//mengiri
m status servo 1 ke digital virtual pin 6 virtuino
1

timebacastatus= millis();

}
}
if (virtuino.vDigitalMemoryRead(0)!=1)//mode otomatis
{
if (millis()> timeotomatis+1000)//tiap 1000ms menjalankan program
otomatis
{
if (t>35)
{
digitalWrite(Lampul, HIGH);
digitalWrite(Lampu3, HIGH);
digitalWrite(Lampu2, HIGH);

Vii



digitalWrite(Lampu4, HIGH);
}
if(t<33 && t>249)
{
digitalWrite(Lampu2, LOW);
digitalWrite(Lampu4, LOW);
digitalWrite(Lampul, HIGH);
digitalWrite(Lampu3, LOW);
}
if (t<35&& t>33)
{
digitalWrite(Lampu2, HIGH);
digitalWrite(Lampu4, HIGH);
digitalWrite(Lampul, HIGH);
digitalWrite(Lampu3, LOW);
}
if(t<24)
{
digitalWrite(Lampul,LOW);
digitalWrite(Lampu2,LOW);
digitalWrite(Lampu3,LOW);
digitalWrite(Lampu4,LOW);
}

//nilai batasan sensor wlc yg dibawah ini silahkan sesuaikan, nilai 20 dan
160 hanya sebagai contoh
if (sensorwlc <
18){digitalWrite(kranotomatis, LOW);virtuino.vDigitalMemoryWrite(8,1);}
if (sensorwlc >
42){digital Write(kranotomatis, HIGH);virtuino.vDigitalMemoryWrite(8,0);}

//nilai batasan sensor loadcell yg dibawah ini silahkan sesuaikan, nilai 200
dan 800 hanya sebagai contoh

if (hasilloadcell <
80){motorservol.write(180);virtuino.vDigitalMemoryWrite(6,1);}

if (hasilloadcell >
90){motorservol.write(90);virtuino.vDigitalMemoryWrite(6,0);}
1

timeotomatis=millis();

}
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