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Abstrak

Penelitian ini membahagntangpengembangan sistem pemantauan dan pengendalian lingkungan kandang ayam berbasis Internet of
Things (IoT). Sistem ini dirancang untuk meningkatkan efisiensi dan produktivitas petemgk@adengan mengotomatiskan
pengelolaa kondisi kandang, seperti suhu, kelembaban, pencahayaan, dan pakan. Sistem ini menggunakan sensor DHT11 untuk
memantau suhu dan kelembaban, sensor ultrasonik untuk men#eteksediaapakan,RTC untuk mengatur waktu pemberian pakan

secara otomatidanNodeM CU ESP8266 sebagai pengendali utama yang terhubung ke inbetraey ang dip eroleh dari senssensor

tersebut dikirimkan ke platform 10T yaitu Blynk melalui NodeMCU ESP8266, yang juga memungkinkan pengendalian jarak jauh
terhadap perangkgiterangkaiseperti lampupijar dan motor servoData yang dikumpulkan diproses secaealime. Hasil penelitian
menunjukkan bahwa sistem ini mampu menjaga kondisi optimal dalam kandang secara otomatis, sehingga mendukung kesehatan dan
pertumbuhan ayam yang lebilib serta mengurangi beban kerja peternak. Implementasi kaagangpintar ini diharapkan dapat

menjadi solusi efektif bagi peternakan ayam skala kecil hingga besar.

Kata Kunci : Kandang Ayam Pintainternet Of ThingsBlynk, NodeM CU ESP826@HT 11, Ultrasonik, RTC

Abstract

This research discusses the development of a chicken coop environmental monitoring and control system based on tfie Internet o
Things (IoT). The system is designed to improve the efficiency and productivity of chicken farenitgiating the management of

coop conditions such as temperature, humidity, lighting, and feed. The system uses a DHT11 sensor to monitor temperature and
humidity, an ultrasonic sensor to detect feed availability, an RTC to schedule automatic feedingnihedNodeMCU ESP8266 as

the main controller connected to the internet. The data obtained from these sensors is sent to the 10T platform Blyx&dekI @

ESP8266, which also enables remote control of devices such as incandescent lamps and servbheatalected data is processed

in reaktime. The results of the research show that this system can automatically maintain optimal conditions in the coop, thereby
supporting better chicken health and growth while reducing the workload of farmersnpleeientation of this smart chicken coop

is expected to be an effective solution for small to lmagde chicken farmingeywords: Keyword1, Keyword2,

Keywords: Smart Chicken Coop, Internet of Things, Blynk, NodeMCU ESP8266, DHT11, Ultrasonic, RTC

1. PENDAHULUAN

Berternak adalah kegiatan mengembangbiakkan dan membudidayakan hewan ternak untuk memperoleh manfaat dan
hasil dari aktivitas tersebut. Di Indonesia, sektor peternakan masih memegang peranan penting dalam proses
pembangunan, khususnya di daepgdesaan. Mayoritas peternak di Indonesia masih menerapkan metode tradisional
atau konvensional dalam mengelola ternak.

Bagi peternak berskala besar, menjaga hewan ternak sepanjang waktu menjadi tugas yang berat. Pemberian pakan, air
minum, dan kegiatafainnya masih dilakukan secara manual dengan tangan, yang memerlukan banyak tenaga dari para
peternak. Selain itu, kandang ternak biasanya dibangun terpisah dari tempat tinggal peternak. Semakin jauh jarak antara
tempat tinggal peternak dengan kandang,ad@mrbanyak waktu yang dihabiskan untuk mengelola tefdk.

Salah satu komoditas peternakan yang memiliki potensi cukup tinggi di Indonesia adalah peternakan ayam potong
(ras). Hal ini disebabkan oleh tingginya konsumsi daging ayam oleh masyarakat, karena harga daging ayam per kilogram
lebih nurah dibandingkan dengan daging sapi, kerbau, atau kambing. Selain itu, daging ayam mudah didapatkan berkat
saluran distribusinya yang mencapai hingga ke tingkat pengecer yang langsung menyalurkan kepada konsumen. Realitas
ini mengindikasikan bahwa pengeamnman peternakan memiliki prospek yang baik di masa depan. Seiring dengan
peningkatan jumlah penduduk, pendapatan, dan kesadaran masyarakat akan pentingnya mengonsumsi pangan bergizi
tinggi, permintaan akan prodytoduk ternak diprediksi akan terus merkag [2]

Pemanfaatarinternet of Things(loT) dalam ranah peternakan telah membuka peluang baru untuk menciptakan
lingkungan peternakan yang cerdas. Suksesnya peternak ayam tidak hanya bergadtungnajemen yang efisien,
tetapi juga terkait dengan penggunaan teknologi yang menduKebgtuhan akan peningkatan efisiensi dan efektivitas
dalam budidaya ayam peliharaan mendorong pengembangan teknologi kandang ayam pintar.

Implementasi 10T memudabhk jadwal pemberian pakan ternak melalui pengontrolan sistem jarak jauh yang
memanfaatkan internet untuk menghubungkan sistem dan perangkat kontrol. Ini mengurangi jam kerja peternak dan
meningkatkan produktivitas ayam karena tingkat stres yang berkuRergerapan teknologi pada pakan ternak
mempermudah peternak dalam melakukan pengontrolan. Hasil monitoring dari sensor yang menggunakan teknologi loT
akan dikirimkan ke server dan ditampilkan sebagai informasi, sehingga peternak dapat memantau kondisdjpig@n
kandang ayanij3]
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Dengan mengintegrasikan beberapa sensor pada mikrokoritimdeMCU ESP8266 melalui konektivitas Iaslistem
ini dapat meningkatkan produktivitas dan kesejahteraan ayam peliharaan dengan memberikan pemesaittonzn
terhadap kondisilingkungan kandang serta pengendalian dalam pengelolaan pakan.

Dengandemikian, tujuan dari penelitian ini adalah menerapkan kandang ayam pintar bertesaist of ThinggloT)
sebagai solusi untuk memantau dan mengendalikan lingkungan ayam peliharaames¢:tiana.

2. METODOLOGI PENELITIAN
2.1 Tahapan Penelitian
Kerangka kerja merupakan urutan atau alur kerja sistem yang harus diikuti, karena langkah kerja dalam sebuah
penelitian sangat mempengaruhi hasil dari sistemtersebut. Kerangka kerja penelitian ini dapat dilihat pada gambar berikut

Mengidentifikasi Masalah

v

Menganalisa Masalah

v

Menentukan Tujuan

\

Mempelajari Literatur

]

Menganalisa Data

7

Mendesain Sistem

v

Pengujian Sistem

V7

Analisa Hasil

\/

Pengambilan Keputusan

Gambar 1. Kerangka Kerja
Berdasarkan gambdr maka dapat di uraikan rangkangka kerja pada penelitian sebagai berikut :

1. Mengidentifikasi Masalah
Mengidentifikasi masalah alam penelitian ini memilki kendala pada proses pemantauan danepéal@n
lingkungan ayam pelihaan menggunakan beberagensor.

2.  Menganalisi Masalah
Untuk menganalisa suatu masalah, kita perlu mencari kelemahan dalam sistem yang telah dirancang. Untuk
mengatasi masalah dalam perancangan sistem, penting untuk menganalisa masalah yang ada dan memperbaiki
sistemyang akan din@ang dengan meninjau masalah yang telah terjadi sebelumnya.

3.  Menentukan Tujuan
Dalam sebuah penelitian tentu harus memiliki tujuan yang pasti, seperti yang sudah dijelaskan pada bagian
pendahuluan. Tujuan utama dalam penelitian ini adalah meningkatk@meffisan efektifitas dalam pemantauan
dan pengendalian lingkungan ayam peliharaan dengan memanfaatkan loT melalui kandang ayam pintar.

4. Mempelajari Literatur
Mempelajari literatiHiteratur yang sesuai dengan apa yang akan digunakan sebagai bahan npéarelit&n ini.
Adapun literatur yang dipakai adalah jurahal, buku tentang teknologiterkait dan artikel yang berkaitan dengan
penelitian ini.

5. Menganalisa Data
Setelah data dikumpulkan kemudian dipelajari guna untuk memenuhi tujuan yang ingin. dicapa

6. Mendesain Sistem
Desain sistemyang dimaksud adalah perencanaan dan perancangan prototipe rancang bangun kandang ayampintat
berbasis IoT. Penentuan komponen yang akan digunakan untuk pengendalian dan juga pemanfaatan aplikasi blynk
untuk memantau lingkngan ayam peliharaan.

7. Pengujian Sistem
Setelah sistem dibuat, pedilakukan pengujian untuk memastikan dan mengetahui seberapa efektif sistem yang
dirancang dan sejauh mana sistem tersebut memenuhi tujuan yang ingin dicapai.
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Analisa Hasil

Hasil yangdidapat dari pengujian sistem kemudian dianalisa kembali guna hasil yang ingin dicapai lebih akurat dan
memuaskan sesuai hasil yang diinginkan.

Pengambilan Keputusan

Setelah semua hasil pengujian dan analisa yang dilakukan selesai, tahap selanjutnyseadalahilan keputusan

akan kelayakan sistemyang dirancang dan prototipe yang dibangun sehingga bisa dimplementasikan di kehidupan
nyata.

2.2Metode Perancangan Sistem

Metode perancangan sistemuntuk pemantauan dan pengendalian lingkungan ayamrpéiéregaa implementasi

kandang ayam pintar berbasis Internet of Things (loT) melibatkan beberapa tahapan utama yang meliputi perancangan
perangkat keras, perancangan perangkat lunak, integrasi sistem, dan penguijian. Berikut adalah penjelasan mengenaisetiay
tahapan dalam metode perancangan sistemini

1.

Perancangan Perangkat Keras

Tahap awal dalam perancangan perangkat keras adalah pemiihan komponen yang sesuai dengan kebutuhan sistem.
Komponen utama yang digunakan melipuNodeMcu Ep8266, Sensor DHT11, Sensor Ultrasonik, RTC, Motor
Servo, Lampu Pijar, RelaySetelah komponen dipilih, langkah berikutnya adalah membuat rancangan skematik
yang menunjukkan bagaimana kompo#emponen tersebut akan dihubungkan satu sama lain. Skema ini
mencakup pengkabelan antara NodeMCU ESP8266 dengan s®ss®or, motor servo, relay, dan perangkat
lainnya.Berdasarkan skematik yang telah dibuat, prototipe perangkat keras dirakit. Ini melibatkan pemasangan
sensor pada posisi yang sesuai dalam kandangelaghubungan semua komponen menggunakan kabel jumper
Perancangan Perangkat Lunak

Tahap ini melibatkan penulisan kode untuk NodeMCU ESP8266 menggunakan bahasa pemrograman C/C++ dengan
bantuan platform Arduino IDESistem diintegrasikan dengan platform I¢deperti Blynk) yang memungkinkan

data sensor dikiimkan secara r&ale ke aplikasi seluler atau web. Di sini, antarmuka pengguna dirancang untuk
menampilkan data suhu, kelembaban, status pakan, dan mengendalikan perangkat yang terhubung.

Integrasi Sisam

Setelah perangkat keras dirakit dan perangkat lunak diprogram, kedua bagian ini diintegrasikan. NodeMCU
ESP8266 diprogram untuk membaca data dari sensor, mengendalikan aktuator (motor servo, relay), dan
mengirimkan data ke platform loPada tahap inisistem diuji untuk memastikan semua komponen berfungsi
dengan baik. Pengujian meliputi pengecekan apakah sensor memberikan data yang akurat, apakah aktuator (motor
servo, relay) berfungsi sesuai perintah, dan apakah data dapat dikirim dan diterima platitrn [0T.

Pengujian Dan Evaluasi

Sistem diuji dalam kondisi nyata di lingkungan kandang ayam. Hal ini untuk memastikan bahwa sistem mampu
beroperasi dengan baik dibawah kondisilingkungan yang sebenarnya, sepertiperubahan suhu dan kelembaban, dan
menastikan keandalan dalam menjaga kondisi optirbata dari pengujian dikumpulkan dan dianalisis uknt
mengevaluasi kinerja sistem.

Evaluasi ini mencakup aspelspek seperti keakuratan pembacaan sensor, efektiviias pengendalian otomatis,
stabilitas koneksinternet, dan kenyamanan penggunaan antarmukaBerfiasarkan hasil pengujian, perbaikan

atau penyempurnaan dilakukan jika ditemukan masalah atau peluang untuk meningkatkan kinerja sistem.
Dokumentasi

Setelah semua tahapan selesai, seluruh presesicangan, implementasi, dan hasil pengujian didokumentasikan
dalam laporan penelitian. Dokumentasi ini mencakup deskripsi sistem, skematik, kode program, hasil pengujian,
serta analisis kinerja sistem.

Implementasi Dan Pemeliharaan

Sistem yang telah dj dan disempurnakan kemudian diimplementasikan secara penuh di lokasi peternakan ayam.
Setelah implementasi, dilakukan pemantauan dan pemeliharaan secara berkala untuk memastikan sistem tetap
berfungsi dengan baik dan dapat menyesuaikan diri dengan ghembkondisi lingkungan atau kebutuhan
peternakan.

2.3 Internet Of Things

Internet Of ThinggloT) mengacu pada konsep yang melibatkan koneksi dan integrasi antara berbagai perangkat fisik,

objek, dan sistem dengan jaringan internet. Hal ini memungkinkan perangkat untuk saling berkomunikasi, bertukar data,
dan bertindak sesuai dengan instruksi gguma. loT memiliki dampak dan implikasi luas di berbagai sektor seperti
kesehatan, infrastruktur, teknologi, dan pertanian, memberikan manfaat yang signifikan di-tidtkemg tersebut.

Internet Of ThinggloT) telah berkembang pesat dan akan terus béx&emdi masa mendatang. Diperkirakan akan ada
jutaan perangkat pintar baru dengan berbagai manfaatnya. Namun, seiring dengan berbagai kelebihan ini, akan muncul
juga sejumlah kekurangaf]
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2.4Kandang Ayam

Kandang untuk usaha peternakan unggas komersial dianggap baik jika tidak hanya memenuhi persyaratan teknis,
tetapi juga memperhatikan aspek ekonomi seperti harga tanah yang relatif murah untuk pengerkbeargadiaan air
yang mudah, akses transportasi yang mudah, komunikasi yang lancar, lokasi yang jauh dari pemukiman penduduk, dan
kemudahan dalam memperoleh tenaga kerja.

Bahan untukkandang sebaiknyaterbuat dari bddsdran yang harganya relatif muralmua tetap berkualitas. Untuk
ternak dengan kapasitas lebih dari 7.000 ekor, sebaiknya digunakantstenyang lebih permandh]

2.5 Ayam Peliharaan

Ayam adalah salakatu jenis unggas yang banyak dipelihara oleh masyarakat. Di berbagai belahan dunia, ayam
menjadi sumber makanan terbesar. Peternak harus memperhatikan kesehatan ayam agar ayam yang dikonsumsi amar
untuk dimakan. Faktor penting yang sangat mempengarubitkabilan peternakan ayam mencakup pakan, pembibitan,
serta sarana dan prasarana kandang. Pakan merupakan unsur penting untuk menunjang kesehatan, pertumbuhan, dal
suplai energi sehingga proses metabolisme, serta pertumbuhan dan perkembangan ayanjtlapdehgan baik6]

2.6 NodeMCU ESP8266

NodeMCU adalahplatform IoT yang bersifatopensource tediri dari perangkat kerasystem On ChigSoC)

ESP8266 buataftspressif Systemsertafirmware yang menggunakan bahasa pemrograrsanpting Lua. Istilah
NodeMCU sebenarnya lebih mengacu pdidaware yang digunakan daripada perangkat kedaselopmenkit-nya.
NodeMCU bisa dianalogikan sebagai vdrsard Arduino untuk ESP8266.

Dalam tutorial ESP8266 oleh embeddednesia, dielaskan bahwa memprogram ESP8266 bisa sedikit merepotkan
karena memerlukan beberapa tekmiking dan modul tambahablSB to serialuntuk mengunduh program. Namun,
NodeMCU telah mengemas ESP8266 ke dalam seboalhdyang kompak dengan berbagai fitur, seperti mikrokontroler,
kemampuan akses Wifi, daship komunikasiUSB to serial Ini membuatnya lebih mudah diprogram hanya dengan
mengginakan kabel data USB yang sama seperti yang digunakan untuk mengisirdatzhoneAndroid.[7]

2.7 Sensor Utrasonik HGSR04

Sensor Ultrasonik tipe HSR04 adalah modul sensor ultrasonik yang digunakan untuk mengukur jarak dengan
rentang dari 2 cm hingga 4 m, dengan akurasi mencapai 3 mm. Modul ini dilengkapi dengan pemancar ultrasonik,
penerima, dan rangkaian kontrol. Prinsigxjt sensor ultrasonik HER04 melibatkan penggunaan 10 trigger dengan
minimal sinyal high selama 10 mikrodetik. Modul ini secara otomatis mengirimkan 8 gelombang ultrasonik pada
frekuensi 40 kHz dan mendeteksi adanya sinyal balik.

Jika terdapat sinyal blsl durasi waktu dawutput highadalah waktu antara pengiriman dan penerimaan gelombang
ultrasonik. Perhitungan jarak dilakukan dengan rumus jarak = (waktu fimyaP kecepatan suara / 8]

2.8 Motor Servo

Servo adalah jenis motor listrik yang digunakan untuk memutar objek dengan kontrol presisi tinggi dalam hal posisi
sudut, akselerasi, dan kecepatan. Servo dapat diklasifikasikan berdasasklistrk atau penggunaannya.

Berbeda dengan motor Diilasa yang hanya dapat mengontrol kecepatan dan arah putaran, motor servo memiliki
tambahan kemampuan untuk mengendalikan posisisudut atau dergd@jtnya.
2.9 Sensor DHT11

Sensor DHT11 adalah modul sensor yang mendeteksi suhu dan kelembaban suatu objek, menghfmitkan
tegangan analog yang bisa diproses dengan mikrokontroler. Modul ini termasuk dalam elemen resistif, mirip dengan
perangkat pengukur suhu seperti NTC. Kelebihan modul sensor ini dibandingkan modul sensor lainnya adalah kualitas
pembacaan data sensor yaekit responsif, cepat dalam mendeteksi suhu dan kelembaban, serta data yang dibaca tidak
mudah terganggu. Sensor DHT11 memiliki fitur kalibrasi yang cukup akurat untuk pengukuran suhu dan kelembaban.

Data kalibrasi disimpan dalam memori program OTP, yalkgnal sebagai koefisien kalibrasi. Sensor ini memiliki 4
pin, dan juga tersedia versi dengan breakout PCB yang hanya memiliki [3Qpin.

2.10 Kabel Jumper

Kabeljumperadalah kabel yang biasanya digunakan untuk menghubungkan mikrokontroler denganbmewen (
atau dengan sensor yang akan digunakan. Kabglermenghantarkan listrik atau sinyal melalui logam konduktor di
dalamnya. Terdapat tiga jenis kabel jumper berdasarkan ujungnya MaleiMale, MaleFemale dan FemaleFemale
[11]

2.11 Relay

Relay adalah saklar yang dioperasikan melalui listrik dan merupakan komponen elektromekanis yang memiliki dua
bagian utama, vyaitu elektromagnet (koil) dan mekanikani&k saklar). Prinsip kerja relay menggunakan
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elektromagnetik untuk menggerakkan kontak saklar, sehingga arus listrik yanddweglaowe) dapat menghantarkan
listrik dengan tegangan yang lebih tinggi. Relay biasanya memiliki kumparan berinti besimgajagli magnet ketika
dialiri listrik dan menarik kontak untuk membuat sambungan. Ketika kontak terhubung, aliran listrik dapat mengalir
melalui relay.[12]

2.12 Lampu Pijar

Lampu pijar adalah sumber cahaya buatan yang dihasilkan melalui penyaluran arus listrik melalui filamen yang
kemudian memanas dan menghasilkahaya. Kaca yang menyelubungi flamen panas tersebut menghalangi udara untuk
berhubungan dengannya sehingga filamen tidak akan langsung rusak akibat teroksidasi.

Lampu pijar dipasarkan dalam berbagai macam bentuk dan tersedia untuk tegangan (voltagaehgeervariasi
dari mulai 1,25 volt hingga 300 volt. Energi listrik yang diperlukan lampu pijar untuk menghasilkan cahaya yang terang
lebih besar dibandingkan dengan sumber cahaya buatan lainnya seperti lampu pendar dan diode cahaya, maka secars
bertah® pada beberapa negara peredaran lampu pijar mulai dibatasi.

Di samping memanfaatkan cahaya yang dihasilkan, beberapa penggunaan lampu pijar lebih memanfaatkan panas yang
dihasilkan, contohnya adalah pemanas kandang ayam, dan pemanas inframerah dakmemasasan di bidang
industri.

Prinsip kerja Lampu pijar pada saat arus listrik mengalir dapat menghasilkan cahaya dengan cara memanaskan filamen
sehingga suhunya yang dikeluarkan lampu pijar relatif tinggi. Filamen merupakan kawat logam yang mmajaa de
mempunyai hambatan terhadap arus yang lewat. Di dalam filamen tenaga listrik diubah menjadi panas dan bercahaya
[13]

2.13RTC

RTC Real Time Clockadalah sebuabhip jam elektronik yang dapat menghitung waktu dengan akurat, mulai dari
detik hingga tahun, dan menjaga atau menyimpan data waktu tersebutreatéirae Karena bekerja secamal time
setelah perhitungan waktu dilakukan, datatput langsung disimpantau dikirim ke perangkat lain melalui sistem
antarmuka. RTC berfungsi untuk menyimpan informasi waktu terlami kbmputer yang bersangkutan.

RTC dilengkapi dengan baterai sebagai sumber dayagagasehingga jam akan tetap akurat walaupun komputer
dimatikan. RTC cukup akurat sebagai pewaktu karena menggunakan osilator [@dgtal

2.14 Blynk

Blynk adalah aplikasi untuk iOS dan OS Android untuk mengontrol Arduino, NodeMCU, Raspberry Pidan sejenisnya
melalui Internet. Aplikasi ini dapat digunakan untuk mengendalikan perarngkatare, menampilkan data sensor,
menyimpan data, visualisasi, dan Kamn. Aplikasi Blynk memiliki 3 komponen utama yaitu Aplikasgerver dan
Libraries.

Blynk adalah platform open data dan application programming interface (API) untuk Internet of {Ibifijggang
memungkinkan pengguna untuk mengumpulkan, menyimpan, menganalisis, memvisualisasikan, dan mengambil
tindakan berdasarkan data sensor dan aktuator. Blynk dapat bekerja dengan berbagai jenis perangkat seperti Arduino,
ESP8266, NodeMCU, Particle ®ton and Core, Raspberry Pi, Electric Imp, serta aplikasi mobile dan web, Twitter,
Twilio, dan lainnya. (Waginodkk, 2018) Blynk juga diartikan sebagai platform yang menggunakan aplikasi iOS dan
Android untuk mengontrol Arduino, Raspberry Pi, dan lainnylneinternet. Blynk adalah dashboard digital di mana
pengguna dapat dengan mudah membuat antarmuka untuk setiap proyek. Blynk tidak terbatas pada satu jenis papan
tertentu dan dapat digunakan dengan banyak perangkat [ié&ijas.

2.16 Arduino IDE

Arduino IDE (ntegrated Development Environmenadalah perangkat lunak untuk membuat sketsa pemrograman,
dengan kata lain Arduino IDE sebagai alat pemrograman untuk papan yang dapat diprogram. Awalnya Arduino IDE
dibuat untuk mikrokontroler tipe Arduino, namun seiring berkemingagdan semakin banyak jenis mikrokontroler yang
muncul, sekarang Arduino IDE dapat digunakan untuk memprogram beberapa mikrokontroler seperti NodeMCuU.

Perangkat lunak Arduino IDE memiliki lingkungan yang ditulis dalam bahasa Java. Arduino IDE juga ajlengk
dengan kompiler untuk bahasa C atau C++. Tujuan utama Arduino IDE adalah untuk memudahkan pembuatan skrip atau
kode untuk berbagai macam papan (board) atau mikrokontiagr.

2.17 Fritzing

Fritzing adalah salah satu program gratis terbaik untuk mempelajari elektronik. Perangkat lunak ini dapat berjalan di
lingkungan sistem operasi GNU/Linux daicrosoft Windows Setiap perangkat lunak memiliki keunggulan tersendiri
untuk setiap jenis pengguna dan kebutuhan. Perangkat lunak pen€Eitizamy memiliki banyak keunggularkritzing
sangat mudah digunakan karena mendukung tiga layar yaitu diagram sirlasityitayal pada papan tempat memotong
roti dan layar desain PCB. Biasanya sebelum mulai membuat rangkaian elektronika terlebih dahulu dibuat desain atau
prototype
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Prototypeinidibuat diatas papareadboarddengan menggunakan komponen elektronika yabhgsarnya. Aplikasi
Fritzing digunakan untuk membuat sketsa rangkaian elektronik dan diinstal pada PC atayl1&ptop.

2.18 SketchUp

SketchUpadalah perangkat lunak desain 3D yang lebih intuitif dan mudah digunakan, memungkinkan pengguna
dengan sedikit atau tanpa pengalaman pemodelan 3D untuk membuat model bangunan s&lertcdrdpmemiliki
keunggulan seperti antarmuka pengguna yang sedgrlileksibilitas desain, serta kemampuan untuk menambahkan
plugin dan ekstensi pihak ketig&ketchUpdapat berinteraksi dengan beberapa program lain seperti AutoCAD, Revit,
Photoshop, dan lainnya, menjadikannya sangat berguna dan fleksibel untuk befiikasi seperti arsitektur, desain
interior, konstruksi dan teknik mesin, film, dan video gaji8]

2.19 Instrumen Penelitian
Instrumen penelitian ini terdiri dari serangkaian langkah yang digund&ém kegiatan penelitian untuk metode
pengumpulan data. Penelitian ini menggunakan instrumen sebagai berikut :
1. Observasi
Observasi dilakukan dengan cara mengunjungi atau melihat teéemppat kandang ayam peliharaan kemudian
memperhatikan bagaimana pemtauan dan pengendalian lingkungan ayam peliharaag gitakukan di tempat
tersebut.
2. Studi Literatur
Mencari informasi tentang penelitian terkait yang telah dilakukan dalam domain ini untuk memahami pendekatan
teknologi guna hasil yang ingin dicaparta mengumpulkan data komponen yang akan digunakan sebagai acuan.
3. Percobaan Langsung
Mengumpulkan data dengan cara melakukan uji coba pada penelitian guna memperbaiki masalah yang terjadi,
sehingga sistemyang akan dibuat dapat bekerja dengan baiéidesgan hasil yang diinginkan. Setelah perangkat
keras dan perangkat lunak dibuat maka dilakukan uji coba sampai sistem berjalan sesuai dengan hasil yang
diinginkan.

2.20 Algoritma Sistem
Algoritma sistem merupakan sebuah implementasi metodeafggaritma didalam studi kasus yang di teliti. Algoritma

sistem sangat penting dalam pembentukan sebuah sistemyang akan dikembangkan di dalam sebuah penelitian. Algoritma

sistem juga dapat diartikan dengan suatu aliran proses cara kerja sistem yanglatibioput, proses hingga output.
Algoritma digunakan untuk mengetahui tahagganapan yang akan dilakukan dari awal sampai akhir untuk mencapai
output yang diinginkan.

Tahapartahapan algoritma sistem dapat dilihat pada gambar berikut

Inisialisasi Sistem

N

Identifikasi Inputan Sensor Ultrasonik & DHT1
v

Proses Pengolahan Data Sensor

W

Output LampuPijar, Relay, RTC& Motor Servo
%

Output Tampilan Data Dengan Aplikasi Blynk

Gambar 2. Algoritma Sistem
Dari ganbar2. dapat kita uraikan seperti berikut :
1. Inisialisasi Sistem

Dalam penerapan sistem, langkah awal yang harus dilakukan adalah menghubungkan sistem dengan sumber daya

yang telah dipersiapkan agar sistem hidup dan dapat berjalan dengan baik sehingga meroiptigaawal
dimana semua komponen terhubung sampai dengan sistem dapat berfungsi dengan optimal.
2. Identifikasi Inputan Sensor Ultrasonik & DHT11
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Pada tahapan ini sensor akan diidentifikasi untuk dapat aktif. Proses dimana kedua sensor ini akan bekerja
selagaimana tugas dan fungsinya masimggsing. Sensor ultrasonik akan mendeteksi ketersediaan pakan di dalam
kandang ayam pintar. Sensor DHT11 berfungsi untuk mendeteksi suhu lingkungan dalam kandang ayam pintar.
Proses Pengolahan Data Sensor

Sistem yang akadigunakan melakukan proses pengolahan data dari sensor. Secara umum, konfigurasi terjadi
setelah sistem dijalankan dan data sensor atau inputan otomatis dikirim ke sistem kontrol untuk diproses sesuai
dengan fungsidan tujuannya.

Output Lampu PijgrRelay, RTC & Motor Servo

Pada output lampu pijarerta relaydigunakan sebagai pengendalian suhu lingkungan di dalam kandang ayampintar
jikka sensor DHT11 mendeteksi suhu yang telah ditetapkan. Motor Servo digunakan sebagai pengendalian pakan
ayam yang disediak di dalam kandang ayam pintar dengan komttomatisSRTC.

OutputTampilan Data Dengan Aplikasi Blynk

Tahap terakhir dari sistem yang berjalan merupakan kondisi keluaran dimana pada sistem ini diberikan informasi
dengan kondisi berapa derajat suhu lingggan pada kandang ayam pintar dan juga dapat menampilkan informasi
ketersediaan pakan serta memberitahukan apabila pakan akan hendak habis. Semua itu dihasilkan dari semua data
input yang ada pada sistemdengan menggunakan aplikasi blynk melaluiloTelemndibhubungkan dengan sistem

yang telah dibuat.

3. HASIL DAN PEMBAHASAN

3.1 Algoritma Sistem

Arsitektur sistem merujuk pada suatu desain komprehensif dari sebuah sistem yang akan dikembangkan. Dengan

adanya arsitektur ini, proses perancanganiapiementasi sistem dapat dilakukan dengan efisien untuk mencapai hasil
yang optimal.

Pada arsitektur sistem berisi diagram blok yang terdiri dari 3 bagian yaitu input, proses, dan output. Diagaram blok

adalah salah satu cara yang sangat sederhana uehjé&laskan bagaimana cara kerja dari suatu sistem. Dengan
mengunakan diagram blok kita dapat menganalisa cara kerja rangkaian, mengetahbidteamantama apa saja yang di
perlukan dalam pembuatan alat ini

1

Diagram blok dapat dilihat pada gambar berikit

Input Proses Output
RTC
Sensor Ultrasoni J(
Motor Servo
NODEMCU
ESP8266
Relay
Sensor DHT11

LampuPijar

Catu Daya Blynk

Gambar 3. Diagram Blok

Berikut penjelasan berdasarkan blok input, proses dan oyé#itut:

Blok Input
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Pada blok input tedapat sensor ultrasonik yang berfungsi menjadi data masukan untuk mendeteksi ketersediaan
pakan di dalam kandang ayam pintar berdasarkan jarak sensor terhadap dasar tempat pakan.
Pada blok input juga terdapat sen®HT11 yang berfungsi untuk mendeteksi suhu dan kelembapan udara pada
lingkungan dalam kandang ayam pintar berdasarkan berapa derajat suhu yang sedang terjadi.

2. Blok Proses
Pada blok proses yaitu mikrokontroler NodeMCU ESP8266 akan memproses input dasesatar untuk
mengeluarkan nilai yang terdeteksi oleh sensor sehingga dapat membuat hasil yang terdeteksi kemudian dikirim
untuk menjadi output.

3. Blok Output
Output yang digunakan adaldRTC yang mengendalikan otomatmotor servo untuk membuka katup yang
berisikan pakan agar pakan dapat keluar ke wadah pakan yang telah disediakan di dalam kandang ayam pintar.
Kemudianrelay dengardampupijardigunakan sebagai penghangat lingkungan ayam peliharaan di dalam kandang
ayam pintar pada saat suhu sedangidinglynk digunakan sebagai pemantau lingkungan ayaingrebn dalam
kandang ayam pintayyang dimana semua hasil dari nilai sensor dapat dilihat dari aplikasi blynk.

3.2 Perancangan Sistem

Perancangan sistem yaitu gambaran rangkaian dalam bentuk skematik dari kokpmpenen yang akan
digunakan untuk sistem yang ingin dibuat. Adapun gambaran rangkaian sistem dibuat dalam skematik menggunakan
softwarefritzing

;':1. Skematik Visual
Berikut adalah contoh gambar skematik sederhana yang dapat dibuatdtdan :

Gambar4. Breadboard Rangkaian Sistem

Gamtar 5. Skematik Rangkaian Sistem

3.3Perancangan Model Prototipe

Desain perangkat contoh ini adalah gambar dari perangikd¢m yang akan dibuat dan dielaskan dalam 3D.
Perancangan ini menggunakan perangkat lunak google sketchup, namun komponen yang dijelaskan akan berbentuk dalam
model desain 3D.

Berikut adalah contoh gambar model atau prototipe sederhana yang dapatidibmattentuk 3D padaketchUp
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Gambar 6 Rancangah Prototipe

3.4Implementasi Sistem
Implementasi sistem adalah tahap proses yang harus dilalui agar sistem berfungsi seperti yang diinginkan, dimulai
dari perancangan blok diagram, perancangargkaian, pembuatan program, hingga perumusan kesimpulan. Proses
implementasi sistem dilakukan setelah semua kebutuhan sistemdisiapkan, diikuti oleh perakitan dan pembangunan sistem
menjadi satu kesatuan, serta pengujian sistemyang akan dibuat.
a. Rangkaiam Keseluruhan Sistem
Pada gambar berikut adalah rangkaian keseluruhan sistem yang telah siap untuk dijalankan sesuai instruksi
program yang telah dibuat sebelumnya

Gambar ﬂ?angkaian Keseluruhan Sistem

3.5 Pengujian Sistem
Pengujian sistemdilakukamtuk mengetahui fungsidan hasilkeseluruhan sitemyang telah dibuat apakah berjalan
dengan baik ataupun tidak. Pengujian dimulai dengan melakukan pemeriksaan cara kerja sistem daddpagiariama
sampai kinerja sistem secara menyeluruh. Sistem giangangkaian dilakukan setelah semua batiagian komponen
terhubung secara utuh menjadi satu kesatuan.
a. Hasil Pengujian Keseluruhan
Penguijian ini dilakukan untuk mengetahui apakah sistem yang telah dibuat dapat berjalan dengan baik sesuai
dengarperintah yang diinginkan.
Berikut beberapa gambar dari pengujian pada sistem:

Gambar 8 Tampilan Alat Bekerja
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Gambar 9‘Tampilan Alat Bekerja

KANDANG AYAM SMART
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Gambar 10 Tampilan Blynk Bekerja
.

FANDANG AYAM EAART
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Gambar 11 Tampilan Blynk Bekerja

Gambar 12. TampilamBlynk Bekerja
4. KESIMPULAN

Sistem pemantauan dan pengendalian lingkungan kandang ayam berbasis 10T yang dikembangkan dalam penelitian
ini terbukti efektif dalam meningkatkan efisiensi dan produktivitas peternakan ayam. Dengan memanfaatkan teknologi
10T, kondisi lingkungan kandang dapat dijaga secara otomatis, yang tidak hanya mendukung kesehatan dan pertumbuhan
ayam, tetapi juga mengurangi beban kerja peternak. Implementasi kandang ayam pintar ini menawarkan solusi yang
praktis dan efisien bagi peternakaram skala kecil hingga besar.

Sistem kandang ayam pintar yang dikembangkan mampu meningkatkan efisiensi dalam pengelolaan lingkungan
kandang. Dengan otomatisasi proses seperti pemantauan suhu, kelembaban, ketersediaan pakan, dan pencahayaar
peternak dapatebih mudah mengontrol kondisi optimal bagi pertumbuhan ayam, yang pada akhirnya meningkatkan
produktivitas peternakan.
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