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Development Of Automatic Feeding System For Software Based On
Atmega 2560 Microcontroller
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*Email: zagitanank@unifa.ac.id; zagitanank@gmail.com

Abstrak. Pengembangan sistem otomatisasi bertujuan untuk merancang pemberi pakan
otomatis untuk budidaya kepiting cangkang lunak yang saat ini umumnya masih bergantung
pada sumber daya manusia, sehingga seringnya terjadi kesalahan pada penjadwalan pemberian
pakan dan juga tidak adanya pengontrolan pada setiap takaran pakan yang diberikan. Metode
yang dilakukan pada penelitian ini yaitu untuk menentukan jadwal pemberian pakan dan
mengukur bobot pakan yang sesuai dengan porsi makan kepiting. Dalam penelitian ini,
pemberian pakan hanya dilakukan 2 hari sekali menggunakan Real Time Clock (RTC) dan
menentukan pemberian jumlah bobot pakan sebesar 5% dari berat badan tiap kepiting
menggunakan Force Sensitive Resistor (FSR) Square. Penelitian ini telah dilengkapi perangkat
lunak berbasis web yang terintegrasi dengan Ethernet Shield pada Mikrokontroler ATMEGA
2560 yang telah terhubung dengan jaringan internet menggunakan kabel RJ45. Selanjutnya
sistem pemberi peringatan pengisian ulang tempat penampungan pakan menggunakan SMS
Gateway. Hasil pengembangan ini dapat membudahkan pengguna dalam budidaya kepiting
cangkang lunak.

Abstract. The development of an automation system aims to design an automatic feeder for
soft shell crab cultivation which currently generally still depends on human resources, so there
are frequent errors in feeding scheduling and there is also no control at each feed dose given.
The method used in this research is to determine the feeding schedule and measure the weight
of the feed according to the crab meal portion. In this study, feeding was only carried out once
every 2 days using the Real Time Clock (RTC) and determining the total feed weight of 5% of
the body weight of each crab using the Force Sensitive Resistor (FSR) Square. This research
has been equipped with web-based software integrated with the Ethernet Shield on the
ATMEGA 2560 Microcontroller which has been connected to the internet network using an
RJ45 cable. Furthermore, the warning system for refilling the feed shelters uses the SMS
Gateway. The results of this development can make it easier for users to cultivate soft shell
crabs
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Pendahuluan

Kepiting lunak merupakan salah satu makanan laut yang sangat
digemari, tidak saja digemari di dalam negeri tetapi terlebih di
mancanegara. Karena itu, usaha budidaya kepiting lunak dari hari ke hari
semakin popular. Komoditas ini diekspor ke Amerika, Cina, Jepang,
Hongkong, Korea Selatan, Taiwan, Malaysia dan sejumlah Negara
dikawasan Eropa. Sehingga komoditas kepiting lunak, merupakan sektor
yang sangat menjanjikan bagi masyarakat (Marzuki et al., 2019; Fujaya
dkk., 2012).

Sistem otomatisasi adalah suatu teknologi yang menggabungkan aplikasi
ilmu mekanika, elektronika dan sistem berbasis komputer melalui proses
atau prosedur yang biasanya disusun menurut program instruksi serta
dikombinasikan dengan pengendalian otomatis (catubalik) untuk
meyakinkan apakah semua instruksi itu sudah dilaksanakan seluruhnya
dengan benar sehingga produktivitas, efisiensi dan fleksibilitas
meningkat (Taufigur Rachman, 2016). Dengan kata lain, sistem
otomatisasi merupakan sebuah bidang ilmu dimana Kkita dituntut untuk
membuat/merubah sebuah mesin yang manual menjadi otomatis. pada
dasarnya otomasi digunakan untuk membantu manusia dalam melakukan
hal yang rutin, karena seperti kita tahu bahwa manusia memiliki
keterbatasan dalam hal ketelitian, beda halnya dengan mesin/komputer
(Groover & MikellP, 2001).

Fungsi dengan adanya sistem otomatisasi ialah sebagai langkah mudah
yang dapat di manfaatkan oleh manusia sebagai alat atau penggerak kerja
manusia untuk mencapai kemudahan. Dimana banyak hal atau rupa yang
dapat di lakukan sebagai ganti tenaga manusia dalam menjalankan setiap
kegiatan pada lingkungan pekerjaan, pergaulan, maupun semua kegiatan
yang di lakukan manusia (Richard C.Dorf & Andrew Kusiak, 1994).

Pemberian pakan merupakan salah satu faktor produksi yang sangat
penting dalam budidaya kepiting cangkang lunak. Karena kecepatan
dalam pemberian pakan, baik dari kuantitas maupun kualitas sangat
berpengaruh bagi kecepatan molting kepiting peliharaan.

Apabila menggunakan pakan basah maka dosis pakan 10% - 15% berat
badan dan bila menggunakan pakan yang dikeringkan cukup 3% - 5%
dari berat badan. Karenanya, penggunaan pakan secara bijaksana sangat
diperlukan agar usaha dapat memberi keuntungan yang memadai
(Marzuki et al., 2019; Siti Aslamyah & Yushinta Fujaya, 2010) .

Dalam pembuatan sistem otomatisasi terdapat beberapa cara, salah
satunya dengan robot. Robot merupakan suatu peralatan sistem
otomatisasi yang digerakkan dengan pemrograman. Dalam industri
penggunaan robot sangat dibutuhkan keberadaannya. Hal ini dapat
mengurangi kekurangan tenaga ahli yang dapat dijalankan oleh robot
(Asfahl C.R, 1995). Adapun beberapa penelitian sebelumnya yang
berhunbungan pada penelitian ini antara lain: PLC Based Poultry
Automation System (Rupesh 1.Muttha et al, 2014), Development of
Automatic Fish Feeder (Patrick Henry G et al, 2009), Microcontroller
Based Fish Feeder [9], Development and Testing of Demand Feeder for
Carp Feeding in Outdoor Culture System (Md. Nasir Uddin et al, 2016),
And Automatic Feeding Control for Dense Aquaculture Fish Tanks (Said
Elshahat Abdallah, 2014).
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Cangkang Lunak Berbasis Mikrokontroler Atmega 2560
Berdasarkan penelitian sebelumnya penulisan ini memfokuskan pada
sistem otomasasi pemberian pakan pada Kepiting cangkang lunak
menggunakan teknologi Robotik yang terintegrasi dengan database
perangkat lunak berbasis web. Sehinggga kedepannya, dapat
memberikan kemudahan pelaku usaha budidaya kepiting cangkang lunak
dalam hal penghematan waktu untuk pemberian pakan kepiting dalam
jumlah besar. Selanjutnya sistem ini dapat menggantikan sumber daya
manusia untuk mengotrol dan memberikan pakan pada tiap kepiting.
Dengan kata lain penelitian ini memiliki kontribusi terhadap
pengurangan pengunaan tenaga manusia (sdm) dalam Kketepatan
penjadwal pemberian pakan dan menentukan bobot pakan yang sesuai
dengan porsi kepiting, agar mempermudah proses pelepasan cangkang
keras (Marzuki, 2008).

Metodologi

Jenis Penelitian ini merupakan penelitian kuantitatif deduktif yang
bersifat eksperimen melalui pemodelan simulasi dan pembuatan
Prototype yang merujuk pada teori dan hipotesis terkait parameter
komponen yang akan digunakan. Pengumpulan data dilakukan dengan
proses perekaman perangkat keras (Hardware) terhadap data-data dari
variabel yang diamati. Proses perekaman langsung menggunakan
sensor-sensor yang berfungsi untuk mengukur variabel yang diamati.
Penelitian ini menunjukkan sistem otomatis sebagai media penggati
sumber daya manusia untuk mengontrol dan memberikan pakan pada
kepiting. Adapun terdapat tiga elemen dasar yang menjadi Syarat
mutlak bagi sistem otomatis, yaitu Fixed Automation, Programmable
Automation dan Flexible Automation (Taufigur Rachman, 2016).

Experimental Design

Adapun Robot merupakan komponen utama dalam teknologi otomatis
yang dapat berfungsi sebagai layaknya buruh/pekerja manusia dalam
pabrik namun memiliki kemampuan bekerja yang terus-menerus tanpa
lelah. Robot Industri dapat diciptakan untuk menggantikan posisi-posisi
pekerja dalam bagian produksi, sperti buruh dengan keahlian rendah
teknis profesional dengan keahlian tertentu (Asfahl C.R, 1995).
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Gambar 1. Racangan Sistem

Data hasil pengukuran akan disimpan ke Database perangkat lunak
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(Software) melalui Ethernet Shield yang terdapat pada papan kendali
Mikrokontroler ATmega2560. Selanjutnya peneletian ini menggunakan
jenis pakan kering berbentuk pellet. Adapun perancangan sistem dari
awal sampai akhir proses kerja sistem pada penelitian ini ditunjukkan
pada Gambar 1.

Research Component Electronics Design

Pada penelitian ini menggunakan teknologi Microkontroler yang
berfungsi sebagai pengontrol pada setiap komponen elektronik yang
digunakan pada sistem ini. Antara lain ethenet shield, sensor ultrasonic,
real time clock (RTC), motor DC, motor servo, force sensitive resistor
(FSR), liquid crystal display (LCD), buzzer dan limit switch. dengan
waktu yang sudah diatur dalam aplikasi yang nantinya proses input dan
output data ditransfer melalui Ethernet Shield dan dimasukkan kedalam
Microkontroller. Pada bagian ini berfungsi sebagai mengatur algoritma
pemprograman dari mikrokontroler agar data dari sensor dapat dihimpun
menjadi perintah kerja. sistem ini mencakup: penentuan waktu
pemberian pakan, pengukur jarak kandang kepiting, penggerak tempat
pakan, pengukur berat dan pengirim data ke server berupa input/output
sistem. Terdapat beberapa bagian dalam merancang komponen elektroni
antara lain: block diagram Gambar 2.
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Gambar 2. Block Diagram Sistem

Hasil dan Pembahasan

Adapun dari hasil rancangan yang telah dilakukan maka
dihasilkan sebuah prototype sistem otomatisasi sebagai alat
pemberian pakan untuk budidaya kepiting cangkang lunak.
Gambar 3 menunjukkan hasil keseluruhan perangkat keras
sistem otomatisasi pemberian pakan untuk budidaya kepiting
menggunakan teknologi robotik. Sistem mekanis keseluruhan
pada penelitian ini terdiri dari beberapa bagian yaitu tiang
penyangga, tempat penampungan pakan dan kandang kepiting.

> | his article is licensed under a Creative Commons Attribution-ShareAlike 4.0 International License.
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v e -
Gambar 3. Hasil Keseluruhan Perangkat Keras

Adapun fungsi tiang penyangga disini sebagai jalur
bergeraknya roda yang telah terikat dengan tempat
penampungan pakan, dengan ukuran panjang 2 m, lebar 45 cm
dan tinggi 80 cm. hasil pada sistem ini terdapat pada Gambar 4.

Gambar 4. Hasil Mekanik Sistem Penggerak

Selanjutnya sistem mekanis tempat penampungan pakan
Gambar 5 pada penelitian ini memiliki panjang 40 cm, lebar 15
cm dan tinggi 46 cm

Gambar 5. Hasil Pempungan Pakan (a) Tampak depan dan
(b) Tampak Belakang
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Sistem mekanik pada gambar 5 sebagai media pemberian dan
penampungan pakan untuk kepiting. Sistem ini terdiri dari :
wadah penampung pakan, sensor berat, sensor ultrasonik, servo
besar, servo kecil dan besi ulir. Adapun proses kerja pada tahap
ini yaitu disaat sensor jarak telah mendapatkan posisi kandang
yang ditujukan dari mikrokontroler, maka motor servo besar
akan memutar besi ulir yang terdapat pada tempat penampungan
pakan. Selanjutnya pakan akan tejatuh perlahan ke penimbangan
bobot pakan. Disaat penimbangan bobot pakan telah
mendapatkan nilai yang diberikan mikrokontroler, maka
mikrokontroler menghentikan kinerja motor servo besar.
Selanjutnya mikrokontroler mengaktifkan motor servo kecil
untuk membuka katup, agar pakan ditimbangan akan terjatuh ke
kandang kepiting.

Selanjutnya pada papan kendali sistem mekanis elektronik
dibagian ini  berfungsi sebagai mengatur algoritma
pemprograman dari mikrokontroler agar data dari sensor dapat
dihimpun menjadi perintah Kkerja. sistem ini mencakup:
penentuan waktu pemberian pakan, pengukur jarak kandang
kepiting, penggerak tempat pakan, pengukur berat dan pengirim
data ke server berupa input/output sistem. Adapun Gambar 6
hasil papan kendali.

Gambar 6. Hasil Papan Kendali

Sebagai media informasi maka sistem ini memiliki perangkat
lunak web-based. Dimana keluaran dari mikrokontroler akan
disimpan ke database web server local yang telah tersinkron
dengan web server online menggunakan web service Nu Soap.
Sehingga sistem ini dapat menjadi fasilitas bagi pengguna dalam
penerapan kedepannya. Adapun Gambar 7 merupakan hasil dari
perangkat lunak sistem ini pemberian pakan kepiting cangkang
lunak.

t[~! This article is licensed under a Creative Commons Attribution-ShareAlike 4.0 International License.
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Gambar 7. Hasil Perangkat Lunak Berbasis Web

Selanjutnya sebagai sistem peringatan menggunakan SMS
gateway sebagai media pengirim peringatan pengisian ulang
tempat penampungan pakan. Adapun Gambar 8 hasil sistem
peringatan dengan media SMS.

. +6285657316676

 Peringatan! Segera melakukan pengisian ulang |
pada tempat penampungan pakan kepiting. |

Gambar 8. Results Sistem Alert SMS

Pengujian Sensor

Pada tahap pengujian sistem, penulis melakukan beberapa
proses kalibrasi pada sensor jarak yang tedapat pada tiang
penyangga sebagai pengukur jarak tiap crabbox dilakukan
dengan menggunakan bantuan alat pengukur manual yaitu
meteran dengan sampel pengukuran sebanyak tiga kali
berdasarkan tiap jarak yang telah ditentukan. Gambar 8
menunjukkan hasil pengujian kalibrasi sensor jarak. Dari hasil
pengujian didapatkan tingkat linieritas yakni y = 0.9954x —
0.1144 dengan tingkat kepercayaan (nilai R2) sebesar 99. 29%.
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Gambar 9. Grafik Linieritas Data Sensor Jarak Crabbox

Proses kalibrasi pada sensor berat menggunakan Force Sensitive
Resistor (FSR) dilakukan dengan menggunakan bantuan alat
timbangan digital stardar dengan pengukuran masing-masing
sebanyak 5 kali. Adapun media pengujian pada tahap ini
menggunakan beban atau berat air dari 0 ml — 400 ml. Proses
pengujian juga menggunakan wadah air dengan berat 155.6
gram. Gambar 10 menunjukkan hasil pengujian kalibrasi sensor
berat. Dari hasil pengujian didapatkan nilai output akan berubah
secara proporsional terhadap tegangan dengan rumus regresi
linier yakni y = -281.5 + 1245.2 dengan tingkat kepercayaan
(nilai R?) sebesar = 94.66%.

Liniearitas Sensor Berat
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Gambar 10. Grafik Linieritas Data Sensor Berat

Proses kalibrasi berikutnya pada sensor jarak yang terdapat di
tempat penampungan pakan dilakukan dengan alat pengukur
jarak manual yaitu meteran. Pengambilan data sampel dengan

Pengembangan Sistem Otomatis Pemberian Pakan Pada Kepiting
Cangkang Lunak Berbasis Mikrokontroler Atmega 2560

94.64%.
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Gambar 11. Grafik Linieritas Data Sensor Jarak Pakan

Dari proses kalibrasi alat pemberian pakan otomatis untuk
budidaya kepiting cangkang lunak dengan cara mengukur jarak
kandang kepiting, mengukur jumlah bobot pakan yang ingin
diberikan dan mengukur jarak penampungan pakan yang
berguna sebagai sistem peringatan pengisian ulang pakan
kepiting. Dengan proses pengujian ini dapat diketahui apakah
alat yang telah dirancang dapat bekerja sesuai dengan tujuan
atau tidak melalui berbagai tahapan. Maka dapat disimpulkan
bahwa sistem otomatis pada penelitian ini  dapat
diimplementasikan dengan tingkat keakuratan sebesar 94.65 %.

Kesimpulan

Sesuai dengan hasil penelitian dan pembahasan yang telah
diuraikan maka dapat ditarik kesimpulan bahwa desain prototipe
sistem otomatis pemberian pakan pada kepiting cangkang lunak
dapat memberikan kemudahan pelaku usaha budidaya kepiting
cangkang lunak dalam hal penghematan waktu untuk pemberian
pakan kepiting dalam jumlah besar. Selanjutnya sistem ini dapat
menggantikan sumber daya manusia untuk mengotrol dan
memberikan pakan pada tiap kepiting. Sehingga penelitian ini
memiliki kontribusi terhadap pengurangan pengunaan tenaga
manusia dan ketepatan dalam bobot pakan yang sesuai porsi
kepiting, agar mempermudah proses pelepasan cangkang keras.
Adapun tingkat keakuratan pada penelitian ini sebesar 94.65 %.
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