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Kucing merupakan salah satu hewan peliharaan yang paling
banyak dipelihara oleh manusia. Sebagai pemelihara kucing
diharapkan dapat memberikan pakan pada kucing peliharaan dengan
waktu dan takaran yang tepat. Karena aktivitas yang cukup padat
terkadang pemelihara kucing sering lalai dalam memberikan makan
pada kucing dengan tepat waktu karena belum ada teknologi yang
dapat membantu pemelihara memberikan pakan pada kucing
peharaan dengan tepat waktu.

Dengan adanya permasalahan tersebut maka angkatlah
penelitian tentang sistem pemberi pakan pada kucing secara otomatis
dengan penjadwalan. Sistem otomatis yang dirancang ini
menggunakan Nodemcu ESP8266, sensor load cell, motor dc, dan
motor servo, serta penerapan metode penjadwalan dalam penggunaan
sistem pemberi pakan kucing secara otomatis sehingga pemelihara
kucing dapat memberi makan kucingnya tepat waktu.

Sistem ini dapat memonitoring aktifitas makan kucing
peliharaan dengan menampilkan bobot makanan yang disediakan
sesuai jadwal secara real time dan dapat mengendalikannya dengan
smartphone. Sistem ini dirancang dengan jumlah 1 RTC DS3231
dengan sistem kerja memberikan input berupa waktu real time yang
kemudian ketika waktu sudah menunjukkan jadwal makan pada
kucing, maka motor servo akan membuka saluran makanan dari
tempat penyimpanan ke wadah penyajian. Setelah itu sensor load cell
akan menimbang berat pakan kucing. Ketika pakan kucing sesuai
dengan yang sudah ditentukan maka motor servo akan menutup
saluran makanan dan motor dc akan menggerakkan wadah keluar
untuk menyajikan makanan.
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1. PENDAHULUAN

Pakan merupakan salah satu kebutuhan pokok yang sangat penting dalam kehidupan makhluk
hidup karena pakan berfungsi sebagai sumber energi untuk melakukan aktivitas. Pakan yang baik
yaitu pakan yang mengandung zat makanan yang memadai kualitas dan kuantitasnya, seperti energi,
protein, lemak, mineral, dan vitamin, yang semuanya dibutuhkan dalam jumlah yang tepat dan
seimbang [1].

Manajemen pakan yang baik yaitu yang memperhatikan jenis pakan yang diberikan, jumlah
pakan yang diberikan sesuai kebutuhan, imbangan hijauan dan konsentrat, serta frekuensi dan cara
pemberian pakan yang tepat [2].

Diantara banyak binatang, Kucing merupakan salah satu hewan peliharaan yang digemarin
pada masyarakat sekarang ini. Namun untuk menjaga kucing peliharaan agar memiliki kesehatan
yang baik, pemelihara kucing harus lebih memperhatikan makanan dan perawatan kucing tersebut
jika tidak kucing akan mudah terserang penyakit[3].

Kebanyakan mereka memelihara kucing sebagai hewan kesayangan dan diikutkan kontes (Cat
show). Kucing tersebut pada umumnya dipilih jenis kucing yang jinak tingkah lakunya serta mudah
dalam pemeliharaan seperti kucing jenis Persia[4].

WiFi Tingkat integrasinya yang tinggi memungkinkan untuk meminimalkan kebutuhan
sirkuit eksternal, termasuk modul front-end, dirancang untuk mengisi daerah PCB yang minimal.
NodeMCU ESP8266 merupakan modul Mikrokontroler yang didesain dengan ESP8266 di
dalamnya. ESP8266 berfungsiuntuk konektivitas jaringan WiFi antara Mikrokontroler itu sendiri
dengan jarigan WiFi. NodeMCU berbasis bahasa pemograman Lua namun dapat juga menggunakan
Arduino IDE untuk pemogramannya([5].

2. METODE PENELITIAN
Dalam penyelesaian masalah pada penelitian ini akan diimplementasikan metode yang

digunakan pada sistem pemberi makan kucing secara otomatis, dimana digunakan metode
penjadwalan untuk melakukan proses pemberian makan dengan berat dan waktu yang sudah
ditentukan secara otomatis. Adapun metodologi yang digunakan dalam penelitian ini adalah sebagai
berikut:
2.1 Instrumen Penelitian
Pada penelitian pemberi makan kucing secara otomatis ini disertakan metode penelitian
yang dapat dilakukan mahasiswa pada pembuatan skripsi ini, yakni antara lain sebagai berikut:
1. Study Literature
Metode ini dilakukan dengan mencari referensi melalui media seperti buku, dan jurnal, guna
mengumpulkan data komponen yang dapat digunakan sebagai panduan atau pedoman dalam
melakukan penelitian ini.
2. Eksperimen atau percobaan langsung
Metode ini proses uji coba terhadap sistem guna memperbaiki permasalahan yang terjadi,
sehingga sistem yang akan dibangun dapat bekerja dengn baik

2.2 Kerangka Kerja

Kerangka kerja merupakan langkah-langkah yang harus dilalui sehingga penelitian akan
berjalan dengan baik. Kerangka kerja pada sistem dimulai dengan melakukan pengamatan masalah
pada penelitian, kemudian dilanjutkan dengan mencari solusi yang sesuai, lalu memasukkan metode
yang sesuai untuk menyelesaikan masalah yang ditemui, dan setelah semua proses dikerjakan maka
akan diakhiri dengan analisa kembali sistem yang dibuat untuk memastikan sistem berjalan sesuai
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dengan yang diinginkan. Gambaran kerja yang dibutuhkan dalam pembuatan penelitian ini adalah
sebagai berikut:

Mengindentifikasi Masalah

X

Menganalisa Masalah
y
Menentukan tujuan
v
Mempelajari Literatur
y
Mengumpulkan data
y
Menganalisa data
v
Implementasi internet of things
y
Menguji ke dalam prototype
y
Analisa hasil
¥
Pengambilan Keputusan

Gambar 3.1 Tahapan Kerja Penelitian

Gambar 3.1 merupakan gambaran dari rangka-rangka kerja pada penelitian ini, adapun

penjelasan dari kerangka diatas adalah sebagai berikut:

1. Mengidentifikasi Masalah
Masalah yang diteliti dan akan dipecahkan dalam penelitian ini adalah bagaimana cara
memberikan makan pada kucing secara otomatis untuk selanjutnya akan merancang sebuah
prototype rancang bangun sistem pengambilan keputusan.

2. Menganalisa Masalah
Analisa yang dilakukan dalam penelitian ini adalah dalam hal membangun sebuah sistem yang
dapat mengimplementasikan metode penjadwalan dalam pemberian makan pada kucing secara
otomatis.

3. Menentukan Tujuan
Untuk mendapatkan hasil yang diinginkan dalam penelitian ini maka ditentukan terlebih dahulu
tujuan yang akan diteliti. Adapun target yang dituju dalam penilitian ini adalah untuk dapat
membuat sebuah sistem pemberi makan kucing secara otomatis.

4. Mempelajari Literatur



Adapun literatur yang dipakai adalah jurnal-jurnal ilmilah, modul pembelajaran dan buku
tentang Mikrokontroler, pengantar elektronika, aktuator dan robotika. Penggunaan literatur
dalam penelitian ini adalah sebagai referensi untuk mengembangkan teori yang digunakan.

5. Implementasi Metode
Melakukan implementasi metode penjadwalan pada sistem pemberi makan kucing secara
otomatis sehingga sistem yang dibangun dapat bekerja sesuai dengan yang diinginkan, serta
adanya pengembangan dari sistem pemberian makan kucing yang telah ada.

6. Mendesain Sistem
Membuat desain dari sistem yang akan dirancang, pembuatan desain menggunakan aplikasi yang
dapat menggambarkan rancang bangun sistem dalam bentuk 3 dimensi.

7. Menguji ke dalam prototype
Setelah perancangan sistem dilakukan, kemudian dilanjutkan dengan pembuatan dan pengujian
sistem kedalam bentuk prototype, guna menguji kerja sistem yang dibangun.

8. Analisa Hasil
Data yang telah diperoleh dari pembuatan dan pengujian sistem kemudian digunakan untuk
dilakukan analisa. Analisa hasil bertujuan untuk mengetahui kerja sistem apakah telah sesuai
dengan yang diinginkan atau belum.

2.3 Algoritma Sistem

Pada penerapan metode penjadwalan dengan sistem penimbang berat dan pengatur waktu
pada pemberi makan kucing otomatis menggunakan sensor Load Cell dan RTC DS3231 sebagai
input dalam proses pemberian makan.

INISIALISASI SISTEM

v
IDENTIFIKASI INPUTAN

!

PROSES DATA INPUTAN
v

IMPLEMENTASI
PENJADWALAN

v
EKSEKUSI OUTPUT

Gambar 3.2 Tahapan — Tahapan Sistem

Berdasarkan gambar 3.2 di atas, maka diperoleh beberapa Langkah utama dalam
menjalankan sistem yakni:
1. Inisiliasisasi Sistem

Yakni proses awal sistem sebagai syarat agar sitem dapat dijalankan, Adapun yang
termasuk dalam inisialisasi sitem adalah menghubungkan power suplay, menentukan set point jika
dibutuhkan hingga melakukan koneksi awal antar komponen — komponen utama.
2. ldentifikasi inputan
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Pada tahap ini sistem dalam kondisi aktif, dimana inputan dibutuhkan sebagai penentu set
point. Proses dimana sensor akan membaca nilai berat pada pakan kucing yang sedang disiapkan.
3. Proses Pengolahan Data Inputan

Proses pengolahan data inputan dilakukan oleh sistem kendali yang digunakan. biasanya
konfigurasi akan terjadi setelah sistem diaktifkan dan data inputan dari sensor akan otomatis dikirim
kesistem kendali berbasis NodeMCU untuk diolah berdasarkan sistem yang diterapkan.

4. Implementasi penjadwalan

Program yang telah dimasukkan didalam sistem dengan ketentuan algoritma dari
penjadwalan yang digunakan.
5. Eksekusi output

Terakhir eksekusi output dilakukan oleh NodeMCU dengan mendeteksi kondisi inputan
yang sesuai dengan nilai algoritma yang diterapkan didalam pemrograman.

3. ANALISA DAN HASIL

Pengujian sistem rangkaian pemberi pakan kucing secara otomatis menggunakan metode
penjadwalan berbasis NodeMCu Esp 8266 dan Android dilakukan dengan tujuan untuk
mengetahui dan memperoleh hasil yang sesuai dengan teori yang direncanakan. Sebelum
melakukan pengujian pada sistem yang telah dibuat makA akan dibahas lebih dahulu kebutuhan
sistem yang digunakan dalam pengoperasiannya

. Gambar 5.2 Rangkaian Module RTC DS3231

3.1 Pemodelan Sistem

Perancangan sistem bertujuan untuk memenuhi kebutuhan mengenai gambaran yang jelas
tentang sistem yang akan dibuat serta diimplementasikan. Rancangan ini terdiri dari beberapa bagian
utama yang saling terhubung.
3.2 Arsitektur Sistem

Sebelum melakukan perancangan sistem dibuatlah diagram blok yang akan menjelaskan
aliran input, proses, output.

INPUT PROSES OUTPUT




RTC DS3231

Smartphone

Sensor LoadCell NodeMcu
ESP8266
Smartphone
A 'y

Gambar 4.1 Konfigurasi Blok Diagram

Catu dava 5 volt

\ 4

Motor DC
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Pada gambar 4.1 menggambarkan suatu konfigurasi rancangan sistem alat. Terdapat beberapa blok

yang bertugas dengan fungsinya masing-masing.

RTC DS3231

RTC DS3231 adalah komponen yang digunakan sebagai input pada rancangan ini. Pada rancangan ini RTC
DS3231 berfungsi sebagai pemberi input real time pada sistem pemberi pakan kucing secara otomatis.
Sensor LoadCell

Sensor Loadcell adalah komponen yang digunakan sebagai input pada rancangan ini yang berfungsi sebagai
penimbang berat pakan kucing.

NodeMcu ESP8266

NodeMcu ESP8266 pada sistem ini digunakan untuk menerima data input dari RTC DS3231 dan LoadCell
dan akan mengirimkan hasil ke smartphone.

Smartphone

Digunakan sebagai input dan output yang fungsinya sebagai alat untuk memonitoring kondisi pakan kucing
yang akan dikirimkan dari NodeMcu ESP8266 dan juga untuk mengendalikan motor sebagai alat untuk
mengeluarkan dan memasukkan wadah pakan kucing.

Motor DC

Digunakan sebagai output yang fungsinya sebagai alat untuk mengeluarkan dan memasukkan wadah pakan
kucing

3.3 Flowchart

Flowchart merupakan bagian yang menunjukan alur kerja atau apa yang sedang dikerjakan di dalam

sebuah sistem secara keseluruhan dan menjelaskan urutan dari prosedur-prosedur yang ada di dalam sistem.
Flowchart akan memberikan gambaran aliran data dari setiap input, proses, output. Pada sistem yang akan
dibangun dimulai dengan menghubungkan sumber daya untuk mengaktifkan sistem, dilanjutkan dengan
menghubungkan NodeMcu ESP8266 dengan wifi hingga memonitoring kondisi pemberi pakan kucing.

‘ Start ’

Journal homepage: https://ojs.trigunadharma.ac.id/
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Inisialisasi
110

Koneksi Sistem Dengan Hotspot

Pairing
Berhasil?

A

Deteksi RTC DS3231 dan Sensor |oadCell

v

Proses Sensor
RTC dan LoadCell

RTC Pukul 08.00. sd
10.00

T
LoadCell = 50
Y

Servo Tutup dan
Makanan Keluar

RTC Pukul 13.00.
s.d 15.00

A

LoadCell = 50

RTC Pukul 18.00.
s.d 20.00

*T

Servo Tutup Makanan Tidak Keluar

Servo Tutup dan

Makanan Keluar — f————s—Pp-

LoadCell = 50

Servo Tutup dan
Makanan Keluar

Sistem Off

Gambar 4.3 Flowchart Sistem Pemberi Pakan Kucing Otomatis

3.4 Perancangan Rangkaian Sistem
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Dalam perancangan sistem ini dibagi beberapa rangkaian yang akan dibuat menjadi satu keseluruhan
sistem. Adapun rangkaian sistem elektronik yang digunakan pada sistem pemberi pakan kucing otomatis ini
adalah sebagai berikut:

3.4.1 Rangkaian RTC DS3231

- MNMCU1
: NODEMEU =
FmCs o w3 e gy
Zoe o o=
o w o2 o
24 toe o3 o2
= o= b o=
Eom R
o e =S A3
= o= s o=
1o = of o=
o o7 oot
o v os o2
o RX o2
Lo per ™= o
Htoe & o
o un v o2
NedeMCU V3 Lolin
=
NOGEMOIWE

Gambar 4.4 Rangkaian RTC DS3231

RTC yang digunakan pada sistem ini adalah RTC DS3231 yang beroperasi pada tegangan 5 volt. RTC
DS3231 ini berfungsi sebagai input data real time pada sistem pemberi pakan kucing otomatis.
3.4.2 Rangkaian Sensor LoadCell

711\’13?’ NMCLU1
NODEMCU
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Gambar 4.5 Rangkaian Sensor LoadCell

Sensor LoadCell pada alat berfungsi sebagai media input dengan mendeteksi berat pakan yang
disediakan. Sensor LoadCell memiliki 4 kabel yaitu GND, VCC, DT dan SCK. Pin VCC pada sensor LoadCell
dihubungkan ke 5V pada NodeMCU. Pin GND dihubungkan ke ground pada NodeMCU. Pin DT dan SCK
dihungkan ke pin D4 dan D5 pada NodeMcu.

4.  KESIMPULAN
Berdasarkan hasil penelitian ini, dapat disimpulkan beberapa hal mengenai sistem pemberi pakan
kucing secara otomatis.
1. Rancang bangun pemberi pakan kucing otomatis ini dirancang dengan RTC sebagai input waktu real yang
akan dijadikan jadwal pemberian pakan kucing dengan berat yang sudah ditentukan dan akan memberikan
input ke Motor DC dan Motor Servo.

Title of manuscript is short and clear, implies research results (First Author)
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Pada sistem ini NodeMCU bekerja sebagai pengolah data yang didapat dari RTC dan sensor LoadCell
untuk memberikan output berupa gerakan buka tutup oleh Servo, mengeluarkan dan memasukkan wadah
penyajian makanan dan memberikan notifikasi ke smartphone.

Sistem ini terhubung dengan smartphone dengan menggunakan jaringan wireless (tanpa kabel) yaitu
menggunakan koneksi internet, sehingga pengguna dapat memonitoring dan mengendalikan sistem dari
jarak jauh.
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