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ABSTRAK

RANCANG BANGUN SMART FEEDER BERBASIS MIKROKONTROLER
DENGAN FITUR PENGATURAN WAKTU DAN PORSI PAKAN SECARA
OTOMATIS

Oleh:

M.ROIM
NIT: 30222015

Budidaya ikan lele memerlukan sistem pemberian pakan yang teratur dan
efisien untuk menunjang pertumbuhan dan kesehatan ikan. Masalah umum yang sering
terjadi di lapangan meliputi keterlambatan pemberian pakan, ketidaksesuaian jumlah
pakan, serta kesulitan dalam memantau sisa pakan. Penelitian ini bertujuan untuk
merancang dan mengembangkan Smart Feeder berbasis mikrokontroler ESP32 yang
dapat mengatur waktu dan porsi pemberian pakan secara otomatis.

Metode pengembangan sistem menggunakan pendekatan ADDIE, yang terdiri
dari lima tahap: Analyze, Design, Development, Implementation, dan Evaluation.
Proses pengembangan alat ini melibatkan komponen-komponen utama, yaitu RTC
DS3231 untuk pengaturan waktu, load cell + HX711 untuk pengukuran berat pakan,
motor servo dan motor pump untuk mekanisme pemberian pakan, sensor ultrasonik
untuk memantau sisa pakan, dan LCD I2C untuk menampilkan informasi. Pengujian
dilakukan untuk menilai fungsi alat, meliputi pengujian waktu pemberian pakan
otomatis, pengukuran porsi pakan, serta pemantauan sisa pakan.

Hasil pengujian menunjukkan bahwa alat berfungsi sesuai dengan yang
diharapkan, mampu memberikan pakan pada waktu yang telah ditentukan, mengukur
porsi pakan dengan akurat, serta memantau sisa pakan dalam wadah. Selain itu, aplikasi
kontrol jarak jauh melalui perangkat mobile menambah kenyamanan bagi pengguna.
Evaluasi yang dilakukan terhadap penggunaan alat oleh pengguna menunjukkan hasil
yang positif, meskipun ada beberapa saran untuk pengembangan lebih lanjut, seperti
peningkatan daya tahan alat, penambahan sistem notifikasi, dan fitur monitoring
lanjutan. Rekomendasi dari penelitian ini adalah untuk menambahkan fitur notifikasi
otomatis agar pengguna dapat menerima informasi terkait status pemberian pakan,
serta memperbaiki kualitas material dan ketahanan alat untuk penggunaan jangka
panjang.

Kata Kunci: Smart Feeder, Mikrokontroler ESP32, Pemberian Pakan Otomatis, Load
Cell, Sistem Monitoring, Budidaya Ikan Lele.
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ABSTRACT

DESIGN AND DEVELOPMENT OF A SMART FEEDER BASED ON
MICROCONTROLLER WITH AUTOMATIC FEEDING TIME AND PORTION
ADJUSTMENT FEATURES

By:

M.ROIM
NIT:30222015

Catfish farming requires a regular and efficient feeding system to support the
growth and health of the fish. Common problems that often occur in the field include
delays in feeding, inaccurate portion sizes, and difficulties in monitoring the remaining
feed. This research aims to design and develop a Smart Feeder based on the ESP32
microcontroller that can automatically regulate feeding time and portion sizes.

The system development method uses the ADDIE approach, which consists of
five stages: Analyze, Design, Development, Implementation, and Evaluation. The
development process involves key components, such as the RTC DS3231 for time
regulation, load cell + HX711 for feed weight measurement, servo motor and pump
motor for the feeding mechanism, ultrasonic sensor to monitor the remaining feed, and
LCD 1I2C for displaying information. Testing was conducted to evaluate the
functionality of the system, including automatic feeding time, portion size
measurement, and feed monitoring.

The test results show that the system works as expected, capable of delivering
feed at the scheduled time, accurately measuring the portion sizes, and monitoring the
remaining feed in the container. In addition, remote control via a mobile application
provides added convenience for the user. Evaluation of the system by users shows
positive results, although some suggestions for further development were made, such
as improving the durability of the device, adding a notification system, and
incorporating advanced monitoring features. The recommendations from this study
include adding automatic notification features to alert users about the feeding status
and improving the quality of materials and the durability of the system for long-term
use.

Keywords: Smart Feeder, ESP32 Microcontroller, Automatic Feeding, Load Cell,
Monitoring System, Catfish Farming.
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