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ABSTRAK 

Bintang Kartika Sari. 2019. Pemberian Makanan Otomatis Pada Prototype 

Smart Cage DOC (Day Old Chick) Ayam Broiler Dengan SMS (Short Message 

Service). Skripsi. Pendidikan Teknik Elektro. Jurusan Teknik Elektro. Fakultas 

Teknik. Universitas Negeri Semarang. Dr. Ir. I Made Sudana, M.Pd. IPM 

Proses pemberian makanan untuk DOC Ayam Broiler di perlukan 

perlakuan lebih dikarenakan masih rentan dengan lingkungan sekitar. Oleh karena 

itu, Peternak membutuhkan kandang di mana proses pemberian makanan 

diberikan secara otomatis sesuai dengan kebutuhan DOC yang dilengkapi alarm 

berupa buzzer saat makanan habis dan pengiriman pesan SMS ke handphone 

peternak.  

Metode yang digunakan ialah metode Trial and Error yaitu metode uji 

coba dan revisi dengan Teknik analisis data menggunakan Teknik analisis 

deskriptif.  

Berdasarkan hasil penelitian, telah dihasilkan Prototype Smart Cage  

pemberian makanan otomatis untuk DOC yang dilengkapi dengan SMS memiliki 

kinerja baik dengan jarak sensor ultrasonik terhadap posisi tempat makan >15 cm 

dengan posisi servo membuka sebesar 60
0
 dan servo akan menutup pada posisi 0

0
 

apabila jarak makanan <15 cm dengan tingkat kesalahan sensor 0,5%. Untuk 

mengetahui ketersediaan makanan, terdapat alarm berupa buzzer dan pengiriman 

pesan SMS ketika pembacaan sensor di stok makan >25 cm dengan tingkat 

kesalahan sensor 0,74%. Selain itu, terdapat RTC yang digunakan sebagai 

penghitung hari umur DOC melalui display pada LCD. Disarankan untuk peneliti 

selanjutnya untuk menggunakan modul GSM SIM800L versi 2 yang lebih stabil 

dan ditambahkan proses pemberian minum secara otomatis.  

Kata Kunci : GSM SIM800L, Ultrasonik, Servo, RTC, LCD.  
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BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Indonesia dengan kondisi iklim tropis sangat cocok untuk melakukan suatu 

usaha terutama dalam bidang peternakan. Salah satu peternakan yang potensial 

adalah ayam broiler. Ayam broiler merupakan sejenis unggas yang menghasilkan 

daging. Selain itu, ayam broiler sangat menguntungkan karena masa panen cepat 

yaitu dapat dipanen 5 minggu sehingga meringankan biaya (Umam, 2015). 

Menurut Neni Suhaeni (2007), daging ayam broiler mengandung gizi yang tinggi 

sebagai salah satu sumber protein dan vitamin. Daging ayam broiler sangat 

diminati bagi kalangan masyarakat sehingga ayam broiler di zaman sekarang 

sangat layak untuk dibudidayakan.  

Menurut kecepatan pertumbuhannya, periode pemeliharaan ayam broiler 

dibagi menjadi 2 periode yaitu periode starter dan periode finisher (Murwani, 

2010). Periode starter pada ayam broiler dimulai dari awal dia menetas sampai 

umur 21 hari. Menurut Ramon dan  Firison (2012) menjelaskan bahwa dalam 

periode starter ada 4 perlakuan yaitu perlakuan 1 periode starter diakhiri pada 

umur 15 hari, perlakuan 2 diakhiri pada umur 17 hari, kemudian umur 19 hari dan 

diakhiri umur 21 hari (ayam sudah masuk ke tahap finisher). Fase paling kritis 

dalam pemeliharaan ayam broiler adalah fase starter umur 1 – 10 hari pertama 

yang dinamakan dengan DOC (Day Old Chick). Dalam pemeliharaan ternak 

ayam, dipengaruhi oleh ketepatan waktu dalam pemberian makanan guna 
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mendapatkan gizi yang baik. Waktu pemberian makanan pada DOC diberikan 

sesering mungkin dengan jumlah sedikit demi sedikit dengan maksud agar 

makanan tidak terbuang atau tercampur dengan kotoran ayam (Fadilah et al., 

2007). Selain itu, makanan harus  tetap bersih dan kering (Aravind et al., 2017). 

Semakin tua ayam, frekuensi pemberian makanan berkurang sampai dua atau tiga 

kali dalam sehari (Suci et al., 2005) 

Sistem pengisian makanan dalam memelihara ayam masih menggunakan  

manual yaitu mengandalkan tenaga manusia (Wisjhnuadji dan Arsanto, 2017). 

Khusus untuk anak ayam pemberian makanan diperlukan perlakuan lebih 

dikarenakan anak ayam masih rentan dengan lingkungan sekitar. Peternak setiap 

jam harus mengecek secara rutin kondisi persediaan makan agar tidak kosong. 

Proses pemberian makanannya dengan menggunakan tangan. Sistem ini kurang 

efektif karena akan menghabiskan banyak waktu, tenaga kerja, biaya, dan 

kurangnya kebersihan pada makanan. Selain itu, apabila peternak lupa untuk 

mengecek maka berakibat fatal, sehingga anak ayam akan kekurangan makanan 

yang akan mempengaruhi produksi anak ayam. 

Dalam penelitian yang telah dilakukan TW Wisjhnuadji dan Arsanto (2017) 

menghasilkan penelitian dengan menggunakan sensor infrared yang digunakan 

sebagai pendeteksi makanan dan sudah dilengkapi alarm apabila makanan habis 

dengan menggunakan buzzer. Akan tetapi, penggunaan buzzer masih kurang 

sebab ruang lingkupnya terbatas yang mengakibatkan peternak tidak boleh jauh 

dari kandang. Kemudian penelitian Anggara A.P et al., (2017) menghasilkan 

penelitian dengan menggunakan sensor photodioda sebagai pendeteksi keadaan 
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makanan dan bekerja pada saat tempat makanan kosong. Kekurangan dalam 

penelitian ini belum adanya sistem peringatan apabila stok makanan habis.  

Dengan perkembangan teknologi yang semakin canggih pada saat ini 

mendorong manusia untuk menciptakan sebuah alat otomatis. Oleh karena itu, 

untuk mempermudah pekerjaan khususnya dalam beternak dibutuhkan smart 

cage. Smart cage ini dapat memberi makanan terutama dalam pemberian makan 

DOC (Day Old Chick) ayam broiler dan pengaturan suhu yang sesuai dengan 

kebutuhan DOC. Selain itu, adanya smart cage dapat menghemat waktu dan 

tenaga. Dalam smart cage, proses pemberian makanan diberikan secara sedikit 

demi sedikit dan terdapat peringatan apabila stok makanan habis berupa buzzer 

dan SMS. Selain itu, terdapat RTC (Real Time Clock) untuk mengetahui umur 

DOC yang ditampilkan melalui LCD. Dengan adanya smart cage dapat membuat 

peternak tidak merasa dirugikan dan dapat melakukan kegiatan lain tanpa 

khawatir.  

Dalam penelitian sebelumnya sudah menggunakan arduino sebagai sistem 

kendali. Arduino adalah pengendali yang dirancang untuk memudahkan sebuah 

pekerjaan elektronik dalam berbagai bidang. Saat ini arduino berkembang pesat 

dan dapat diterima oleh masyarakat. Harga pasaran arduino mudah dijangkau dan 

mudah dipelajari karena dilengkapi dengan kumpulan library. Selain itu, arduino 

bersifat open source baik dalam hardware maupun software sehingga siapa saja 

dapat mengunduh skema arduino dan membangunnya. Selain itu, untuk 

menyambungkan ke sebuah komputer hanya dengan menghubungkan kabel  USB 

(Universal Serial Bus). 
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Pemberian makanan otomatis seharusnya dilengkapi dengan sistem 

peringatan. Sistem peringatan digunakan untuk mengontrol kondisi makan ayam 

tanpa harus melihat kondisi kandang secara langsung. Sistem peringatan pada 

prototype ini menggunakan SMS. SMS merupakan fasilitas yang sering 

digunakan oleh masyarakat. Selain murah, penggunaan SMS relatif cepat dan 

fleksibel (Ardy dan Atista, 2013). SMS juga dapat memberikan informasi dari 

perangkat seluler ke perangkat seluler lainnya dengan membutuhkan waktu 

beberapa detik saja. Sistem ini akan memberikan peringatan apabila keberadaan 

makanan dalam stok akan habis agar diisi kembali dengan mengirimkan pesan 

melalui SMS kepada peternak.  

Dengan melihat permasalahan yang telah disebutkan dan membandingkan 

dengan penelitian sebelumnya, maka Penulis mengusulkan prototype pemberian 

makanan otomatis untuk DOC ayam broiler dengan SMS (Short Service 

Message). Pada prototype ini terdapat stok makanan dan tempat ayam makan. 

Pada kedua tempat tersebut dilengkapi dengan adanya sensor ultrasonik. Sensor 

ini digunakan untuk mendeteksi apabila makanan habis yang dibantu dengan 

motor servo, buzzer, dan SMS. Adanya motor servo bertujuan untuk membuka 

katup makanan dari stok ke tempat ayam makan. Terdapat sistem peringatan 

apabila makanan habis berupa buzzer dan SMS (Short Message Service) agar stok 

makanan disi kembali dan penggunaan RTC untuk mengetahui umur DOC ayam 

broiler yang ditampilkan melalui display pada LCD.  
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1.2 Identifikasi Masalah 

Dari uraian latar belakang di atas, dapat diidentifikasikan beberapa 

permasalahan, antara lain : 

1. Sistem konvensional masih membutuhkan tenaga kerja lebih banyak dalam 

pemberian makanan  

2. DOC masih membutuhkan makanan secara teratur, namun kebanyakan 

peternak lupa untuk memberi makan sehingga menyebabkan pertumbuhan 

DOC terhambat 

3. Belum dilengkapi dengan sistem peringatan sebagai alarm berupa SMS apabila 

stok makanan habis  

1.3 Batasan Masalah 

Untuk menghindari meluasnya masalah yang akan dikaji dalam penelitian ini, 

maka masalah dibatasi dengan pembatasan sebagai berikut : 

1. Smart Cage yang dibuat adalah pemberian makan untuk DOC (Day Old Chick) 

ayam broiler 

2. Prototype Smart Cage ini hanya membahas mengenai pemberian makanan 

3. Penggunaan Mikrokontroller Arduino Uno sebagai sistem kendali  

4. Penggunaan buzzer dan SMS sebagai alarm apabila stok makanan habis.  

1.4 Rumusan Masalah 

Berdasarkan pembatasan masalah yang telah diuraikan, rumusan masalah 

yang di ambil dalam penelitian ini sebagai berikut : 
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1. Bagaimana membuat pemberian makanan otomatis untuk DOC Ayam Broiler 

pada Prototype Smart Cage? 

2. Bagaimana kinerja sistem pemberian makanan otomatis untuk DOC Ayam 

Broiler pada Prototype Smart Cage dengan menggunakan SMS ? 

1.5 Tujuan Penelitian 

Berdasarkan rumusan masalah dan latar belakang masalah di atas dapat 

diketahui tujuan dari penelitian ini adalah  

1. Menghasilkan sebuah Prototype Smart Cage dalam proses pemberian makanan 

otomatis untuk DOC Ayam Broiler.  

2. Untuk mengetahui kinerja sistem pemberian makanan otomatis DOC Ayam 

Broiler pada Prototype Smart Cage dengan memanfaatkan teknologi berupa 

SMS.  

1.6 Manfaat Penelitian 

Adapun manfaat dari penelitian dan pembuatan Prototype Smart Cage 

Pemberian Makanan Otomatis untuk DOC Ayam Broiler dengan SMS ini adalah : 

1. Manfaat Bagi Peternak 

a. Dapat meringankan pekerjaan dan menghemat waktu maupun tenaga 

b. Bagi ayam broiler terutama pada DOC (Day Old Chick) smart cage dapat 

dijadikan sebagai kandang yang aman dalam proses pemberian makanan.  
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2. Manfaat Bagi Peneliti 

Melalui penelitan ini, peneliti dapat memperoleh pengetahuan dan 

pengalaman langsung bagaimana membuat prototype smart cage untuk DOC 

ayam broiler dengan menggunakan SMS 

3. Penelitian diharapkan dapat menjadi model atau referensi bagi penelitian-

penelitian berikutnya. 

1.7 Penegasan Istilah  

1. Prototype 

Merupakan salah satu pendekatan dalam pengembangan sistem dengan 

mendemonstrasikan secara langsung bagaimana sebuah sistem yang terdiri dari 

beberapa komponen bekerja.  

2. DOC (Day Old Chick) Ayam Broiler 

Ayam broiler adalah ayam penghasil daging yang telah lama dikenal dan 

memiliki beberapa keunggulan antara lain perputaran modal cepat dan waktu 

pemeliharaanya singkat yaitu dalam waktu lima minggu ayam broiler sudah 

dapat dipanen. Menurut kecepatan pertumbuhannya, periode pemeliharaan 

ayam broiler dibagi menjadi 2 periode yaitu periode starter dan periode 

finisher (Murwani, 2010). Periode starter pada ayam broiler dimulai dari awal 

dia menetas sampai umur 21 hari. Fase paling kritis dalam pemeliharaan ayam 

broiler adalah fase starter umur 1 – 10 hari pertama yang dinamakan dengan 

DOC (Day Old Chick).  
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3. SMS (Short Message Service) 

Menurut Ardy dan Atista (2012), SMS merupakan fasilitas yang paling 

banyak digunakan oleh masyarakat karena informasi dapat disampaikan secara 

cepat dn menjangkau banyak wilayah dengan didukung dengan tarif yang 

terjangkau. 

1.8 Sistematika Penulisan  

Sistematikan penulisan yang digunakan dalam penulisan ini adalah sebagai 

berikut: 

BAB I PENDAHULUAN 

Bab ini terdiri dari Latar Belakang, Identifikasi Masalah, Batasan Masalah, 

Rumusan Masalah, Tujuan Penelitian, Manfaat Penelitian, Penegasan Istilah dan 

Sistematika Penulisan.  

BAB II LANDASAN TEORI 

Bab ini berisi tentang tinjauan pustaka yang terdiri dari landasan teori, 

kerangka teoritik, dan kerangka berfikir.  

BAB III METODE PENELITIAN 

Bab ini berisikan tentang metode penelitian yang terdiri dari desain penelitian, 

prosedur kerja, program, validasi media, metode pengumpulan data, dan metode 

analisis data. 

 



9 
 

 

 

BAB IV HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN  

Bab ini berisi penjelasan hasil dari penelitian yang telah dilakukan serta 

analisis terhadap hasil tersebut 

BAB V PENUTUP 

Bab ini berisikan penjelasan singkat yang meliputi keseluruhan penelitian dan 

menjawab semua tujuan yang dirumuskan dari awal penelitian serta saran untuk 

penelitian selanjutnya. 
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BAB II 

KAJIAN PUSTAKA DAN LANDASAN TEORI 

2.1 Kajian Pustaka 

Beberapa penelitian terdahulu yang relevan dan berkaitan dengan pemberian 

makanan ayam broiler dapat dijadikan sebagai rujukan dalam penelitian ini. Hasil 

penelitian tersebut di antaranya adalah  

1. Penelitian TW Wisjhnuadji dan Arsanto Narendro (2017) dengan judul 

“Dispenser Pakan Ternak Ayam Otomatis Berbasis Mikrokontroller Atmega 

8535” didapatkan pengujian sensor infrared digunakan sebagai pendeteksi 

makanan dan menggunakan mikrokontroller atmega 8535 sebagai pengendali 

utama. Penggunaan buzzer di gunakan sebagai alarm. Hubungan relevansinya 

ialah sistem pemberian makan berdasarkan keberadaan makanan di lengkapi 

dengan alarm.   

2. Penelitian Anggara et al., (2017) dengan judul “Perancangan Dan Realisasi 

Prototype Sistem Kontrol Otomatis Untuk Kandang Anak Ayam Menggunakan 

Metode Logika Fuzzy (Pemberi Pakan, Conveyor Berjalan, Kendali Suhu, Dan 

Kelembapan)” menghasilkan penelitian pemberian makanan tidak berdasarkan 

waktu melainkan dengan menggunakan sensor photodioda sebagai pendeteksi 

ada dan tidaknya makanan dalam kandang. Pada penelitian ini peringatan 

mengenai keberadaan makanan pada stok belum ada. Hubungan relevansi dari 

penelitian ini dengan penelitian yang akan dibuat ialah pemberian makanan 

berdasarkan keberadaan makanan. Perbedaannya dalam penggunaan sensor. 
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Dalam penelitian ini menggunakan sensor ultrasonik untuk pendeteksi 

makanan.  

3. Penelitian Arief Budi Laksono (2017) dengan judul “Rancang Bangun Sistem 

Pemberi Pakan Ayam Serta Monitoring Suhu dan Kelembapan Kandang 

Berbasis Atmega328” menghasilkan penelitian dimana sensor photodioda 

sebagai pendeteksi makanan, dan motor servo sebagai pintu pemberi pakan 

ayam. Relevansi dari penelitian yang akan dibuat dengan penelitian ini ialah 

proses pemberian makanan tetapi bedanya dalam penelitian yang akan dibuat 

mendeteksi keberadaan makanan berdasarkan jarak dengan menggunakan 

sensor ultrasonik.  

4. Penelitian Edi Susanto et al., (2013) dengan judul “Rancang Bangun Alat 

Pemberi Makan Anjing/Kucing Otomatis dengan Kontrol SMS” menghasilkan 

pemberian makanan yang dapat di kontrol lewat SMS berupa notifikasi dan 

dapat memberi perintah dan menggunakan real time yang dapat mengatur 

jadwal pemberian makanan. Sensor photodioda digunakan untuk mendeteksi 

tingkat persediaan makanan yang nantinya akan mengirimkan informasi ke 

pemilik melalui SMS. SMS digunakan untuk mengecek kondisi persediaan 

makanan, mengecek jadwal pemberian makan, dan meminta alat untuk 

memberi makanan diwaktu tertentu.  Hubungan relevansi dari penelitian ini 

dengan penelitian yang akan dibuat ialah menggunakan SMS sebagai 

notifikasi. 

5. Penelitian Anak Agung Gde (2016) dengan judul “Rancang Bangun Sistem 

Pemberian Makan dan Minum Hewan Ternak Berbasis SMS” dihasilkan 



12 
 

 

penelitian dimana pemberian makanan berdasarkan perintah SMS yang 

dilakukan oleh peternak dan menggunakan mikrokontroller atmega 328 sebagai 

pemroses data. Hubungan relevansinya ialah penggunakan SMS dan 

mikrokontroller atmega 328.  

Berdasarkan kajian tersebut penulis bermaksud untuk merancang kembali 

pemberian makanan pada hewan ternak dengan dibuatkannya smart cage. Maksud 

dibuatnya smart cage ini untuk meringankan pekerjaan peternak. Akan tetapi, 

penelitian yang akan dibuat khusus untuk DOC (Day Old Chick) ayam broiler. 

Dimana proses pemberian makanan pada DOC dilakukan secara sedikit demi 

sedikit. Selain itu, terdapat sistem peringatan mengenai keberadaan makanan pada 

stok. Untuk mengatasi hal tersebut maka dilakukan pengembangan dalam 

pemberian makanan berdasarkan habis tidaknya makanan dan pengembangan 

pada sistem peringatan.  

2.2 Landasan Teori 

2.2.1 Pemberi Makanan Otomatis 

Pemberi makan adalah upaya memberi makan dalam tempat yang digunakan 

sebagai wadah maupun penampung untuk menaruh makanan. Di dalam kehidupan 

sekarang khususnya dalam beternak ayam, proses pemberian makanan masih 

manual yaitu langsung menuangkannya dengan menggunakan tangan sehingga 

akan menghabiskan waktu dan tenaga (Ridhamuttaqin, 2013). Cara ini tentunya 

kurang efektif mengingat pada zaman sekarang kecanggihan teknologi sangatlah 

dibutuhkan dalam kehidupan sekarang. Sehingga dibutuhkan pemberi makanan 
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yang dapat bekerja secara otomatis. Pemberi makanan otomatis bertujuan untuk 

memudahkan pekerjaan peternak.  

Pemberi makanan otomatis dapat dipermudah dengan menggunakan alat 

mekanik yang dikontrol oleh peralatan elektronik (Komala, 2011) dengan 

menggunakan sensor ultrasonik sebagai pengukur jarak ada tidaknya makanan. 

Terdapat 2 kondisi yaitu kondisi makanan dalam stok dan kondisi makanan dalam 

tempat ayam makan sehingga dibutuhkan 2 buah sensor ultrasonik. Sensor 

tersebut akan mendeteksi jarak makanan dalam stok dan tempat. Dalam stok 

makanan, sensor membaca jarak makanan dan apabila makanan habis maka 

buzzer akan bunyi selama 25 detik sekali dan GSM SIM800L akan  mengirimkan 

pesan melalui SMS. Sedangkan dalam tempat ayam, sensor membaca jarak 

makanan >15 cm dan motor servo akan berputar sebesar 60
0
 yang berarti katup 

membuka dan mengeluarkan makanan. Setelah makanan terisi dengan jarak <15 

cm dihitung pembacaan sensor, motor servo akan berputar kembali kurang dari 

60
0
 yang artinya katup akan menutup sebagai tanda pengisisan makanan telah 

selesai. Untuk mengetahui umur DOC ayam broiler digunakan RTC (Real Time 

Clock) melalui display pada LCD. Semua itu diatur dengan pemrograman 

menggunakan software Arduino.  

2.2.2 DOC (Day Old Chick) Ayam Broiler 

Ayam broiler adalah ayam penghasil daging yang telah lama dikenal dan 

memiliki beberapa keunggulan antara lain perputaran modal cepat dan waktu 

pemeliharaanya singkat yaitu dalam waktu lima minggu ayam broiler sudah dapat 
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dipanen. Ayam jenis ini merupakan ras unggulan dari persilangan ayam yang 

memiliki daya produktifitas tinggi. Menurut kecepatan pertumbuhannya, periode 

pemeliharaan ayam broiler dibagi menjadi 2 periode yaitu periode starter dan 

periode finisher (Murwani, 2010).  

Periode starter pada ayam broiler dimulai dari awal dia menetas sampai umur 

21 hari. Fase paling kritis dalam periode starter pada saat umur 0 – 10 hari yang 

biasa disebut dengan DOC (Day Old Chick). Anak ayam pada periode ini masih 

dalam tahap belajar dan adaptasi dengan lingkungan dan proses pemberian 

makanan anak ayam pedaging disesuaikan pada fase perkembangannya. Makanan 

broiler pada umumnya diberikan dalam bentuk crumble untuk fase starter. Pada 

periode starter pemberian makanan diberikan secara adlibitium  sehingga 

makanan tidak tercampur dengan kotoran ayam. Pemberian makanan periode 

starter dianjurkan sedikit demi sedikit dalam waktu sesering mungkin dan 

pemberian makanan ditaburkan sedikit di atas koran untuk merangsang anak ayam 

makan (Tamaluddin, 2012)  

2.2.3 Sensor dan Tranduser 

Tranduser adalah suatu peranti yang dapat mengubah sinyal dari bentuk yang 

satu menjadi bentuk energi yang lain. Sensor adalah suatu peralatan yang 

berfungsi untuk mendeteksi sinyal dan ukuran sensor kecil sehingga sangat mudah 

dalam pemakaian dan menghemat energi. Bagian masukan dari tranduser disebut 

dengan sensor karena bagian ini dapat mengindera suatu kuantitas fisik tertentu 

dan mengubahnya menjadi energi lain. Sensor dan tranduser dapat digunakan 
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sebagai bagian dari sistem instrumentasi (pengukuran) dan dapat pula digunakan 

untuk kepentingan pengendalian (kontrol). Maka dalam memilih sensor dan 

tranduser yang sesuai dengan sistem yang akan disensor maka perlu diperhatikan 

persyaratan umum berikut ini : 

a. Linearitas 

Linear dalam hal ini dimaksudkan hubungan antara besaran input yang 

dideteksi menghasilkan besaran output dengan hubungan berbanding lurus dan 

dapat digambarkan secara grafik yang membentuk garis lurus. Ada banyak sensor 

yang menghasilkan sinyal keluaran yang berubah secara kontinyu sebagai 

tanggapan terhadap masukan yang berubah secara kontinyu.  

b. Sensitivitas 

Adalah perubahan antara sinyal keluaran atau respon transduser terhadap 

perubahan masukan atau variable yang diukur. Sensitivitas akan menunjukkan 

seberapa jauh kepekaan sensor terhadap kuantitas yang diukur. Sensitivitas sering 

dinyatakan dengan bilangan yang menunjukkan perubahan keluaran dibandingkan 

unit perubahan masukan.  

c. Tanggapan Waktu 

Tanggapan waktu pada sensor menunjukan seberapa cepat tanggapan terhadap 

perubahan masukan.  
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d. Jangkauan 

Salah satu kriteria dalam memilih sensor adalah kesanggupan mengindera 

sesuai dengan yang diperlukan. Misalnya sebuah alat ukur akan digunakan untuk 

pengukuran suhu disekitar kamar yaitu antara -35 derajat celcius sampai 150 

derajat celcius dilihat dari jangkauan ukurnya.  

e. Stabilitas tinggi 

Sensor maupun tranduser dikatakan baik apabila memiliki kesalahan 

pengukuran yang kecil dan tidak begitu banyak terpengaruh oleh faktor-faktor 

lingkungan. 

f. Repetebility 

Repetebility adalah kemampuan untuk menghasilkan kembali keluaran yang 

sama ketika digunakan untuk mengukur besaran yang sama dengan kondisi 

lingkungan yang sama.  

2.2.3.1 Sensor Ultrasonik HC SR04 

Sensor Ultrasonik HC SR04 adalah sensor yang berfungsi untuk merubah 

besaran suara menjadi besaran listrik maupun sebaliknya dengan menggunakan 

jarak. Prinsip kerja dari sebuah modul pada sensor ini ialah mendeteksi objek 

dengan cara mengirimkan gelombang ultrasonik dan kemudian menerima 

pantulan gelombang tersebut (Pratama et al., 2012). Berdasarkan sifat ini, 

gelombang ultrasonik dapat digunakan untuk mengukur jarak makanan dalam 
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stok maupun dalam wadah sebagai pemberian makanan DOC ayam broiler secara 

otomatis.  

Spesifikasi sensor HC SR04 berdasarkan datasheet : 

 Tegangan Inpur 5V DC 

 Konsumsi Daya 15 mA 

 Rentang pengukuran antara 2cm – 4m.  

 Memiliki 4 pin yaitu VCC, Trigger, Echo, dan Ground 

a. Cara kerja sensor ultrasonik 

Prinsip kerja sensor ini adalah transmitter mengirimkan sebuah gelombang 

ultrasonik lalu diukur dengan waktu yang dibutuhkan hingga datangnya pantulan 

dari objek (Arasada, 2017). Sensor ini terbagi 2 unit yaitu pemancar dan penerima 

dimana sangat sederhana yaitu sebuah kristal piezoelektrik dihubungkan dengan 

mekanik jangkar dan hanya dihubungkan dengan diafragma penggetar. Kemudian 

kristal tersebut akan mengikat, mengembang atau menyusut terhadap polaritas 

tegangan yang diberikan yang bisa disebut dengan efek piezoelektrik.  

 

Gambar 2.1 Ilustrasi cara kerja sensor ultrasonik  

(sumber:Pratama, 2012) 
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Besar amplitudo sinyal yang dihasilkan unit penerima tergantung dari jauh 

dekatnya objek yang dideteksi. Sesudah gelombang pantulan mengenai penerima 

maka akan dihitung jarak benda tersebut dengan rumus sebagai berikut : 

  
   

 
 

Dimana : s = jarak sensor terhadap objek 

      v = cepat rambat gelombang ultrasonik di udara  

                 t = selisih waktu dipancarkan dan waktu diterima gelombang 

Berikut ini penjelasan dari pemancar (transmitter) dan penerima (receiver) dari 

sensor ultrasonik : 

b. Penerima (Transmitter) 

 

Gambar 2.2 Prinsip Kerja Pemancar Ultrasonik 

(sumber:www.reconnsworld.com) 

Transmitter (Penerima) adalah bagian yang terhubung dengan rangkaian input 

(Moniaga et al., 2015) dengan frekuensi sebesar 40 kHz yang dibangkitkan 
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melalui sebuah mikrokontroller. Prinsip kerja dari rangkaian pemancar ultrasonik 

sebagai berikut : 

 Sinyal 40 kHz dibangkitkan melalui mikrokontroler 

 Sinyal tersebut dilewatkan ada sebuah resistor sebesar 3 kΩ sebagai pengaman 

apabila sinyal tersebut membias maju ke rangkaian dioda dan transistor. 

 Sinyal tersebut dimasukkan ke rangkaian penguat arus yang merupakan 

kombinasi dari 2 buah dioda dan 2 buah transistor.  

 Resistor R4 dan R6 berfungsi untuk membagi tegangan menjadi 2,5 V 

sehingga pemancar ultrasonik akan menerima tegangan bolak dan balik adalah 

5V  

c. Penerima Ultrasonik (Receiver) 

Receiver adalah bagian yang terhubung dengan rangkaian output dan berisi 

komponen penerima cahaya yang dipancarkan oleh transmitter (Moniaga et al.,  

2015). Receiver akan menerima sinyal ultrasonik yang dipancarkan oleh pemancar 

ultrasonik dengan karakteristik frekuensi yang sesuai sinyal yang diterima akan 

melalui proses filterisasi frekuensi dengan menggunakan rangkaian penyaring 

pelewat pita. Kemudian sinyal keluaran akan dikuatkan dan dilewatkan ke 

rangkaian pembanding dengan referensi ditentukan berdasarkan tegangan 

keluaran penguat pada saat jarak tempat makan dengan adanya makanan pada 

tempat makan telah mencapai jarak yang telah ditentukan untuk membelokan 

motor servo. Dapat dianggap keluaran komparator pada kondisi ini adalah high 

(logika 1) sedangkan jarak yang lebih jauh adalah low (logika 0). Logika – logika 

biner ini kemudian diteruskan ke rangkaian pengendali (mikrokontroller). 
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2.2.4 Motor Servo 

Motor servo ialah motor DC dengan sistem closed feedback dengan 

menggunakan sinyal PWM (Pulse Width Modulation) sebagai input untuk 

mengatur besar dan arah putaran (Ridhamuttaqin et al., 2013). Di dalam motor 

servo terdapat motor DC, serangkaian gear, kontrol, dan potensiometer (Zulius, 

2017). Motor servo dioperasikan secara close loop yang dihubungkan dengan 

rangkaian kendali, sehingga jika putaran poros belum sampai pada posisi yang 

diperintahkan maka rangkaian kendali akan terus mengoreksi posisi hingga 

mencapai posisi yang diperintahkan.  

Motor servo terdiri dari dua jenis yaitu motor servo standar yang dapat 

bergerak pada rentang sudut tertentu, biasanya 180
0 

atau 270
0
 dan motor servo 

kontinu dimana pada servo standar dikendalikan adalah posisi poros, sedangkan 

pada servo standar dikendalikan kecepatan (Rodiah, 2018). 

 

Gambar 2.3 Motor Servo 

(sumber: Rusmida, 2015) 

Motor servo ini digunakan untuk membuka katup pada lorong makanan saat 

sensor ultrasonik membaca jarak wadah makanan dalam keadaan yang sudah 
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ditentukan yaitu lebih dari 15cm yang artinya tempat makanan kosong. Motor 

servo akan berputar 60
0
 sehingga terjadi proses pengisian dan akan kembali ke 0

0 

yang dengan jarak <15 cm artinya proses pengisian makanan selesai.  

2.2.4.1 Prinsip kerja motor servo 

Motor servo mampu bekerja dua arah yaitu Clock Wise (CW) dan Counter 

Clock Wise (CCW) (Ridhamuttaqin et al., 2013). PWM mengatur posisi sudut 

motor servo dengan mengatur pada lamanya Ton yang diatur oleh pulsa melalui 

kabel control berfrekuensi 50Hz.  Pada saat sinyal dengan frekuensi 50Hz 

(kondisi Ton duty cycle 1,5 milisekon) menyebabkan rotor dari motor akan 

bergerak berhenti pada sudut 0
0
. Apabila Ton duty cycle diberikan kurang dari 

1,5 milisekon maka rotor bergerak ke arah kiri dan sebaliknya (Rodiah, 2018).  

2.2.5 Buzzer 

Buzzer adalah sebuah komponen elektronika yang berfungsi untuk 

mengubah getaran listrik menjadi getaran suara. Pada dasarnya prinsip kerja 

buzzer hampir sama dengan loudspeaker. Dimana buzzer terdiri dari kumparan 

yang terpasang pada diafragma dan kemudian kumparan tersebut dialiri arus 

sehingga menjadi electromagnet, kumparan tadi akan tertarik ke dalam atau keluar 

tergantung dari arah arus dan polaritas magnetnya karena kumparan dipasag pada 

diafragma maka setiap gerakan kumparan akan menggerakkan diafragma secara 

bolak-balik sehingga membuat udara bergetar yang akan menghasilkan suara 

(Santoso, 2017). 
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Gambar 2.4 Buzzer 

(sumber:Christian, 2013) 

Dalam alat ini menggunakan buzzer sebagai alarm pada stok makanan 

sebagai penanda jika makanan dalam stok akan habis dengan jarak lebih dari 25 

cm dan harus segera di isi yang berbunyi tiap 25 detik sekali. Sehingga dengan 

adanya ini, Peternak tidak khawatir dengan keadaan makanan dalam stok. 

2.2.6 RTC (Real Time Clock) 

Real Time Clock merupakan suatu chip (IC) yang memiliki fungsi sebagai 

pengatur waktu meliputi detik, menit, jam, tanggal, bulan, hari dalam seminggu, 

dan tahun. Pengaksesan data dilakukan dengan sistem serial sehingga hanya 

membutuhkan dua jalur untuk berkomunikasi yaitu jalur clock yang digunakan 

untuk membawa informasi data clock dan jalur data yang membawa data yang 

dapat disebut dengan I2C (Inter-integrated Circuit) (Weku, 2015). 

 

Gambar 2.5 RTC DS3231 

(sumber:Diza et al., 2017) 
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RTC dilengkapi dengan baterai dimaksutkan apabila kehilangan daya utama 

jam tetap berjalan dan menampilkan dengan benar saat alat dihidupkan kembali. 

RTC yang digunakan dalam prototype ini adalah tipe DS3231 yang berfungsi 

untuk mengetahui umur DOC ayam broiler pada smart cage. RTC ini 

menggunakan komunikasi I2C untuk berkomunikasi dengan arduino.  

2.2.7 LCD (Liquid Crystal Display) 

LCD merupakan komponen yang digunakan untuk menampilkan informasi 

elektronik seperti teks, gambar, maupun gambar bergerak atau suatu komponen 

interface yang memiliki output berupa huruf maupun angka (Weku, 2015). Selain 

itu, dapat dikatakan sebagai display atau jenis media tampilan yang menggunakan 

kristal cair sebagai penampil utama. Pada layar LCD terdapat banyak titik-titik 

cahaya dihasilkan dari kristal cair yang memancarkan satu titik cahaya. Titik 

cahaya tersebut berjumlah puluhan ribu hingga jutaan sehingga membentuk 

tampilan citra (Diza et al., 2017). 

 

Gambar 2.6 LCD 

(sumber:Diza et al., 2017) 
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2.2.8 Mikrokontroler 

Fitriastuti dan Ari (2013) mengemukakan bahwa mikrokontroler merupakan 

sebuah sistem komputer mikro yang memiliki tiga komponen utama yaitu unit 

pengolah pusat, memori, dan sistem input/output untuk dihubungkan dengan 

perangkat yang terintegrasi di luar.  

Ridhamuttaqin et al (2013) mengemukakan mikrokontroler adalah suatu 

perangkat semi konduktor yang terdiri dari mikroprosesor, input, output, dan 

memori yang terdapat dalam satu kemasan chip dan berfungsi sebagai pengontrol 

dalam suatu sistem.   

Dari dua definisi diatas dapat disimpulkan bahwa mikrokontroler adalah 

sebuah sistem dengan ukuran mikro yang memiliki fungsi untuk mengambil 

keputusan. Didalam mikrokontroler terdapat ROM, RAM, I/O yang sudah saling 

terhubung dan terorganisasi dengan baik yang dikemas dalam satu chip.  

Gambar dibawah ini menunjukkan diagram blok struktur mikrokontroler yang 

umumnya terdiri dari beberapa komponen yang saling berhubungan stau sama lain 

melalui internal bus. Berikut penjelasan bagian-bagian dari mikrokontroler  secara 

umum sebagai berikut : 
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Gambar 2.7 Struktur Mikrokontroler  

(Sumber:Gridling and Weiss, 2007) 

Penjelasan dari bagian/komponen dalam  struktur mikrokontroller sebagai 

berikut : 

1. Processor Core 

CPU merupakan inti prosesor utama dari mikrokontroller yang terdiri dari  

bagian yaitu unit logika atau ALU (Arithmetic Logic Unit) dan unit pengendali 

(control unit). Disamping itu juga mempunyai beberapa simpanan yang berukuran 

kecil disebut dengan register. Berikut penjelasannya : 

a. ALU (Arithmetic Logic Unit) 

ALU digunakan untuk melakukan pengolahan logika (AND,ADD,INC,...) dan 

fungsi matematis (tambah, kali, kurang, dan bagi) yang sesuai dengan instruksi 

program dan dapat menyimpan beberapa informasi. 
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b. Control Unit 

Control Unit adalah unit yang berfungsi untuk mengambil, mengkode, dan 

melaksanakan urutan instruksi suatu program yang tersimpan dalam memori. 

Tugas dari kontrol unit menentukan operasi mana yang harus dijalankan dan 

untuk mengkonfigurasi jalur data yang sesuai. 

c. Register File 

Register adalah alat penyimpanan yang mempunyai kecepatan akses cukup 

tinggi yang digunakan untuk menyimpan data sementara yang sedang diproses. 

Dengan adanya register data sementara ini maka proses pengolahan akan bisa 

dilakukan secara jauh lebih cepat.  

2. Memori 

Memori dibedakan menjadi 2 yaitu memori volatile dan memori non volatile. 

Memori volatile adalah jenis memori yang bersifat sementara atau memori yang 

datanya akan hilang setelah daya dimatikan. Selain itu, memiliki kecepatan akses 

yang lebih baik dengan kecepatan kisaran nanodetik. Memori non volatile 

merupakan memori yang bersifat permanen atau data dalam memori tersebut tetap 

ada meskipun daya dimatikan. Kecepatan dalam memori non volatile ini kisaran 

milidetik. Berikut penjelasan dari jenis – jenis memori volatile dan memori non 

volatile.  
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Gambar 2.8 Jenis memory 

 (sumber: Gridling and Weiss, 2007) 

a. Memori Volatile 

 SRAM (Static Random Access Memory) 

SRAM adalah jenis memori volatile pertama yang banyak digunakan 

sebagai memori kerja selama sketch dijalankan dan untuk menyimpan 

variabel yang tidak dapat disimpan kedalam register.  Chip SRAM terdiri dari 

susunan sel yang masing-masing menyimpan sedikit informasi. Kecepatan 

SRAM lebih tinggi dibandingkan dengan DRAM (Dynamic Random Access 

Memory). Data yang tersimpan dalam SRAM bersifat statis dimana data akan 

tetap utuh selama adanya listrik.  

 DRAM (Dynamic Random Access Memory)   

DRAM adalah jenis memori volatile yang memiliki kapasitas penyimpanan 

lebih besar dibandingkan dengan SRAM. Kapasitas penyimpanan sekitar 

empat kali lebih besar daripada SRAM. Akan tetapi, untuk merefresh DRAM 

jauh lebih lambat dari SRAM. Pada DRAM setiap sel menyimpan 1 bit data 

dan memiliki 1 buah transistor dan 1 buah kondensator. Adanya kondensator 
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untuk menjaga tegangan agar tetap mengaliri transistor sehingga dapat 

menyimpan data karena ketika kapasitor dialiri listrik, maka data yang ada 

pada kapasitor akan hilang. 

b. Memori Non Volatile 

 ROM (Read Only Memory)  

Merupakan jenis pertama dari memori semikonduktor non volatile. ROM 

bersifat permanen artinya data tetap ada meskipun daya dimatikan. Dalam 

menggunakan ROM tidak mudah karena data tersebut akan diserahkan ke 

pabrik. ROM yang banyak digunakan pada mikrokontroller adalah flash 

PEROM (Programmable Erasable ROM) yang dapat dihapus dan ditulis 

sekaligus.  

 PROM (Programmable Read Only Memory) 

PROM adalah jenis ROM yang hanya digunakan untuk dibaca isinya saja. 

Program yang disimpan bersifat permanen. Selain itu, PROM digunakan 

untuk menyimpan program bahasa mesin yang sudah menjadi bagian 

hardware komputer.  

 EPROM (Erasable Programmable Read Only Memory) 

Adalah jenis memori non volatile bersifat permanen. Pada memori jenis ini 

program dapat ditulis kembali. Kelebihan dari EPROM adalah data dapat 

dihapus dengan menggunakan sinar UV (Ultraviolet). Sinar UV ialah sinar 

cukup kuat dan dapat merusak mata manusia.   
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 EEPROM (Electrically Erasable and Programmable Random Only 

Memory) 

EPPROM merupakan area memori yang bersifat non volatile yang 

biasanya digunakan untuk menyimpan data yang tidak boleh hilang saat 

mikrokontroller dimatikan atau dapat menyimpan data secara permanen. 

Kelebihan utama dari EEPROM dapat menghapus data per blok tergantung 

alamat yang ingin untuk dihapus secara elektrik dengan cara meninggikan 

tegangan. Ruang EEPROM dimulai dari 0x000 dan ke nilai maksimum 

tergantung spesifikasi mikrokontroller yang digunakan. 

 FLASH EEPROM 

Merupakan varian dari EEPROM yang umumnya digunakan untuk 

program bukan memori data. Flash EEPROM memiliki daya tahan siklus 

lebih renda untuk menghapus dibandingkan dengan EEPROM.  

 NVRAM (Non Volatile RAM) 

Merupakan jenis memori yang menggabungkan antara memori volatile 

dan memori non volatile. Dengan menambahkan baterai internal kecil untuk 

perangkat SRAM sehingga ketika daya dimatikan maka data tetap ada (masih 

mempertahankan isinya).  

3. Counter/Timer Module 

Timer/counter adalah fasilitas yang digunakan untuk menghasilkan delay dan 

kontrol pulsa mengetahui proses yang sedang berlangsung. Timer/counter 
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digunakan untuk melakukan salah satu dari 3 fungsi yaitu perhitungan suatu 

interval waktu, perhitungan banyaknya kejadian, dan pembangkit baud rate.  

 PWM (Pulse Width Modulation) 

PWM adalah pengatur waktu yang menghasilkan sinyal keluaran digital 

periodik dengan waktu dan periode yang dapat dikonfigurasikan. Semakin besar 

perbandingan lama sinyal high dengan periode sinyal maka semakin cepat motor 

berputar. Kekurangan menggunakan PWM ialah memerlukan pengatur waktu 

khusus untuk menghasilkan sinyal. PWM diciptakan dengan menswitch antara 

kondisi on (logika 1) dan off (logika 0). Di dalam PWM terdapat istilah duty 

cycle yang merupakan perbandingan periode lamanya suatu sistem bernilai 

logika high dan low.  

 

 

 

Gambar 2.9 Sinyal PWM  

(sumber:www.robotic-electric.com) 

Semakin besar perbandingan lama sinyal high dengan periode sinyal maka 

semakin cepat motor berputar. Duty cycle dari PWM dapat dinyatakan sebagai 

berikut : 

 Ttotal = Ton + Toff 

 D = 
   

      
        = 

     

            
 x 100% 

 Vout = Duty Cycle x Vtotal 



31 
 

 

Keterangan :  

D = duty Cycle (lamanya pulsa high dalam 1 periode) 

Ton =waktu pulsa “high” 

Toff  = waktu pulsa “low” 

4. Digital I/O Module 

Digital I/O memiliki kemampuan untuk memantau dan mengontrol perangkat 

keras. Sehingga hampir semua mikrokontroller memiliki 1-2 pin I/O digital yang 

dihubungkan langsung ke perangkat keras dan dapat diakses dengan satu byte. I/O 

digunakan untuk mengakses peralatan-peralatan berupa pin-pin yang berfungsi 

untuk mengeluarkan data digital atau menginput data. Pada digital I/O, tiga 

register mengontrol PIN antara lain : 

 DDR (Data Direction Register) digunakan untuk mendefinisikan port sebagai 

input atau output. Jika bernilai 1 maka port sebagai output, sedangkan bernilai 

0 maka port sebagai input 

 PORT digunakan untuk mengeluarkan atau menulis data ke port 

mikrokontroller saaat sebagai output.  

 PIN (Port Input Register) digunakan untuk mengambil/membaca data dari port 

nikrokontroller saat sebagai output. Registrasi PIN hanya mampu membaca 

keadaan input dan output 

5. Serial Interface Module 

Interface adalah menghubungkan 2 perangkat melalui sebuah mdia transmisi 

untuk memindahkan data. Mikrokontroller umumnya berisi beberapa antarmuka 

komunikasi seperti dua modul UART. UART (Universal Asynchronous 
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Receiver/Transmitter) merupakan media komuniaksi yang digunakan untuk 

berkomunikasi antar perangkat dan dapat melakukan konversi data paralel ke 

serial pada perangkat penirim dan pada penerima data. Tujuan dari antarmuka 

untuk memungkinkan mikrokontroller untuk berkomunikasi dengan unit lain.  

6. Analog Module 

Sinyal Analog menjelaskan variabel fisik yang bervariasi terus menerus yang 

berhubungan dengan variabel lain. Cara untuk menangani input analog dalam 

mikrokontroller adalah dengan membandingkan satu sama lain atau tegangan 

referensi yang diketahui. Sinyal input analog adalah suatu input yang memiliki 

bentuk gelombang yang kontinyu yang dinyatakan dalam gelombang sinusoidal. 

Sinyal analog dipetakan menjadi 2 yaitu nilai diskrit 0 dan 1.  

a. Analog to Digital Converter (ADC) 

      ADC adalah pengubah input analog menjadi kode-kode digital yang banyak 

digunakan sebagai pengatur proses industri, komunikasi digital dan rangkaian 

pengukuran. Masukan analog ADC tegangan harus lebih besar dari 0 V dan lebih 

kecil daripada tegangan referensi. Masukan ADC dihubungkan dengan 

konfigurasi potensio yang dihubungkan dengan VCC dan GND untuk 

memperoleh rentang masukan analog ADC dari 0 – 5 V. Prinsip kerja ADC 

adalah mengkonversikan sinyal analog ke dalam bentuk besaran yang merupakan 

rasio perbandingan sinyal input dan tegangan referensi. ADC banyak digunakan 

sebagai pengatur proses industri, komunikasi digital, dan rangkaian 

pengukuran/pengujian. Umumnya digunakan sebagai perantara antara sensor yang 
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kebanyakan analog dengan sistem komputer seperti sensor suhu, cahaya, 

tekanan/berat, aliran dan sebagainya kemudian diukur dengan menggunakan 

sistem digital (komputer).  

Rumus ADC (Analog Digital Converter) : 

     
    

    
       

Keterangan :  

 1023   : memiliki ADC 10 bit 

 Vin    : Tegangan analog input yang akan diubah ADC 

 Vref    : Tegangan referensi yang dipakai oleh ADC  

      sebagai  acuan pengubah 

ADC (Analog To Digital Converter) memiliki 2 karakter prinsip yaitu kecepatan 

sampling dan resolusi.  

 Kecepatan sampling 

Merupakan sinyal analog dikonversikan ke bentuk sinyal digital pada selang 

waktu tertentu. Kecepatan sampling dinyatakan dalam sample per sekon (SPS). 

Secara matematik, proses sampling dapat dinyatakan oleh persamaan berikut :  

X(n) = xa (nT) = x(t), untuk -∞ < n < ∞ (n=integer) 

Dimana : x(t) = sinyal analog 

    X(n)= sinyal waktu diskrit  

     Xa(nT) = sinyal analog yang disampling setiap perioda 
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 Resolusi ADC 

Menentukan ketelitian nilai hasil konversi ADC. Contohnya ADC 8 bit akan 

mempunyai ketelitian sebanyak 255 nilai dan apabila ADC 10 bit akan memiliki 

ketelitian sebanyak 1023 nilai.  

7. Interrupt Controller 

Adalah komponen dari mikrokontroller untuk mengatasi gangguan dalam 

program baik secara ekternal (diaktifkan dengan menggunakan pin interrupt) 

maupun internal (dengan menggunakan interupsi selama pemrograman) (Gridling 

and Weiss, 2007). Pada saat interupsi dipanggil maka proses normal akan 

diberhentikan sementara selama proses interupsi dijalankan. Program yang 

dijalankan pada saat melayani interupsi disebut Interrupt Service Routine (Rutin 

Layanan Interupsi). Selain itu, merupakan komponen yang menyediakan program 

yang sedang bekerja.   

 

Gambar 2.10 Prinsip Kerja Interrupt Controller  

(sumber:www.tneutron.net) 
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2.2.9 Arduino Uno 

Arduino adalah platform yang bersifat open source atau papan elektronik yang 

mengandung atmega 328 yang berfungsi untuk mewujudkan rangkaian elektronik 

dari yang sederhana hingga yang kompleks. Selain itu, arduino mudah untuk 

dipelajari dan digunakan karena terdapat library yang terdapat pada software 

arduino dan merupakan platform dengan harga murah sehingga dapat dijangkau 

untuk semua kalangan. Tegangan operasi arduino sebesar 5V. Arduino juga 

memiliki 14 digital pin I/O (dimana 6 digunakan sebagai output PWM), dan 

terdapat osilator kristal 16 MHz. 

 Bahasa pemrograman yang digunakan Arduino Uno ialah bahasa C yang 

disederhanakan dengan bantuan library arduino. Struktur perintah pada arduino 

secara garis besar terdapat 2 bagian yaitu void setup dan void loop (Risal, 2017). 

Void setup digunakan untuk memanggil satu kali ketika program dijalankan.dan 

void loop berisi perintah yang akan dieksekusi berulang-ulang selama arduino 

dinyalakan. Atmega 328 adalah chip yang terdapat dalam papan arduino uno yang 

fungsinya sebagai otak. Komponen ini adalah sebuah IC yang dipasang ke header 

socket sehingga memungkinkan untuk dilepas (Rita dan Lutfi, 2016).  

Untuk memprogram Arduino membutuhkan software yang dinamakan 

dengan aplikasi IDE (Integrated Development Environment). Aplikasi ini khusus 

digunakan untuk pemrograman arduino. Fungsi dari aplikasi ini antara lain dapat 

membuka, membuat, mengedit codingan arduino atau biasanya disebut sketch. 
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Codingan atau sketch merupakan kumpulan beberapa perintah yang ditulis dalam 

software arduino.  

2.2.10 SMS (Short Message Service) 

Menurut Permata et al., (2016), mengatakan bahwa SMS (Short Message 

Service) adalah kemampuan untuk mengirim dan menerima pesan antar telepon 

seluler.  

Menurut Ekkal Prasetyo (2015), mengatakan bahwa SMS merupakan sebuah 

layanan pesan singkat yang digunakan untuk pengiriman pesan dalam bentuk teks 

yang sudah disediakan dari operator seluler.  

Dari dua definisi diatas, maka dapat disimpulkan bahwa SMS (Short Message 

Service) merupakan sebuah layanan komunikasi tanpa kabel yang sudah sering 

digunakan dalam kehidupan sehari-hari dan dalam pengiriman pesan SMS ke 

beberapa user dapat sekaligus banyak dalam waktu bersamaan. Sistem 

komunikasi memegang peranan penting dalam kebutuhan sehari-hari terutama 

teknologi GSM (Global Sistem For Mobile Comunication) yang berkembang 

dengan cepat, murah dan jangkauan area luas.  

Pada prinsipnya proses komunikasi yang terjadi dalam SMS yaitu proses 

terjadinya transfer informasi dari pengirim ke penerima. Dalam proses pengiriman 

informasi ke penerima harus ada sinyal dengan jangkauan komunikasi yang tidak 

terbatas. Oleh karena itu, dalam proses komuniksi dibutuhkan adanya modulasi 

sinyal. Modulasi sangat diperlukan dalam proses komunikasi karena secara teknik 

sinyal informasi sangat sulit untuk dikirim secara langsung.  
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2.2.10.1 Modulasi 

Transmisi data jarak jauh dilakukan dengan cara menumpangkan informai 

sehingga dibutuhkan modulasi. Modulasi merupakan suatu proses dimana 

informasi baik berupa sinyal audio, video, ataupun data diubah menjadi sinyal 

dengan frekuensi tinggi sebelum dikirimkan atau proses menumpangkan 

informasi pada suatu gelombang pembawa. Penumpangan yang dilakukan dengan 

mengubah-ubah parameter dari gelombang pembawa secara proposional sesuai 

dengan sinyal informasi.  

Proses modulasi ialah proses pengubahan sinyal digital menjadi sinyal analog. 

Proses ini membutuhkan dua buah sinyal pemodulasi yang berupa sinyal 

informasi dan sinyal pembawa (carrier) dimana sinyal informasi tersebut 

ditumpangkan oleh sinyal carrier tersebut. Fungsi modulasi ialah untuk merubah 

atau menempatkan frekuensi rendah menjadi frekuensi yang lebih tinggi agar 

dapat dikirimkan atau ditransmisikan melalui media transmisi. Alasan perlu ada 

modulasi karena sinyal informasi pada umumnya mempunyai frekuensi rendah 

sehingga tidak cocok untuk transmisi jarak jauh karena banyak gangguan (noise). 

Modulasi terbagi mnjadi dua bagian yaitu modulasi analog dan modulasi digital.  

a. Modulasi Analog  

Adalah modulasi dengan proses pengiriman sinyal data berupa sinyal analog 

atau proses menumpangkan sinyal informasi ke sinyal pembawa dengan 

amplitudo gelombang berubah sesuai dengan perubahan simpangan (tegangan) 

sinyal informasi. Pada jenis modulasi ini, amplitudo sinyal pembawa diubah-
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ubah secara proposional terhadap amplitudo dengan frekuensi tetap selama 

proses modulasi. Adapun yang termasuk modulasi analog sebagai berikut : 

 AM (Amplitude Modulation) 

Merupakan modulasi yang paling sederhana karena gelombang pembawa 

diubah amplitudo sesuai dengan informasi yang akan dikirimkan. Modulasi 

ini disebut dengan linear modulation artinya bahwa pergeseran frekuensinya 

bersifat linier mengikuti signal informasi yang akan ditransmisikan.  

 FM (Frequency Modulation) 

Merupakan modulasi dengan nilai frekuensi dari gelombang pembawa 

diubah-ubah menurut besarnya amplitudo dari sinyal informasi. Modulasi 

jenis ini lebih tahan terhadap noise dibandingkan dengan AM. Jenis 

modulasi ini merupakan modulasi analog non-linier atau modulasi sudut 

karena frekuensi sinyal pembawa yang dapat berubah-ubah. Sinyal 

pembawa berupa gelombang sinus, sedangkan sinyal pemodulasi 

(informasi) dapat berupa gelombang apa saja. Secara matematis, sinyal 

termodulasi FM dapat dinyatakan dengan : 

eFM = Vc sin (ⱷc t + mf sin ⱷm t) 

Dimana : eFM  : Sinyal Termodulasi FM 

    Em  : Sinyal Pemodulasi 

    Vc  : Amplitudo maksimum sinyal pembawa 

    mf   : Indeks modulasi FM 

   ⱷc  : Frekuensi sudut sinyal pembawa (radian/detik) 

  ⱷm  : Frekuensi sudut sinyal pemodulasi (radian/detik) 
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 PM (Phase Modulation) 

Merupakan proses modulasi yang mengubah fasa sinyal pembawa sesuai 

dengan sinyal pemodulasi. Sehingga dalam modulasi jenis ini amplitudo dan 

frekuensi yang dimiliki sinyal pembawa tetap, tetapi fasa sinyal pembawa 

berubah sesuai dengan informasi.  

b. Modulasi digital  

Adalah modulasi dengan teknik pengkodean sinyal dari sinyal analog 

kedalam sinyal digital. Dalam komunikasi digital, sinyal informasi dinyatakan 

dalam bentuk digital berupa biner 1 dan 0, sedangkan gelombang pembawa 

berbentuk sinusoidal. Adapun yang termasuk kedalam modulasi digital sebagai 

berikut : 

 ASK (Amplitude Shift Keying) 

Adalah pengiriman sinyal berdasarkan pergeseran amplitudo. Sistem 

modulasi jenis ini menyatakan sinyal digital 1 sebagai suatu nilai tegangan 

dan sinyal digital 0 sebagai suatu sinyal tegangan yang bernilai 0 volt.  

 FSK (Frequency Shift Keying) 

Modulasi ini sama dengan modulasi FM dimana sinyal pemodulasinya 

(sinyal digital) menggeser outputnya antara dua frekuensi yang telah 

ditentukan sebelumnya. Jenis modulasi ini tidak mengubah amplitudo dan 

sinyal carrier yang berubah hanya frekuensi. Teknik FSK ini banyak 

digunakan untuk informasi pengiriman jarak jauh.  
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Modulasi FSK menyatakan data biner digital 0 dan 1 ke dalam frekuensi 

sinyal analog yang berbeda. Besarnya baud rate modulasi digita FSK juga 

sama dengan bit ratenya.  

BW = fcl – fc0 + Nbaud (Hz) 

Dimana : BW  = bandwidth dalam Hz 

                   Fcl  =  Frekuensi analog untuk menyatakan data biner 1 

            Fc0  = Frekuensi analog untuk menyatakan data biner 0 

 PSK (Phase Shift Keying) 

Merupakan modulasi yang menyatakan pengiriman sinyal digital 

berdasrkan pergeseran fasa. Nilai digital 0 artinya mengirim suatu sinyal 

dengan fasa yang sama terhadap sinyal yang dikirim sebelumnya. Nilai 

digital 1 artinya mengirim suatu sinyal dengan fasa berlawanan dengan 

sinyal yang dikirim sebelumnya.  

2.2.10.2 Konsep PDU (Protocol Data Unit) 

Dalam proses pengiriman dan penerima pesan SMS terdapat dua mode yaitu 

mode teks dan mode PDU. Mode teks merupakan format pesan dalam bentuk teks 

asli. Akan tetapi, sebenarnya mode tes ini adalah hasil pengkodean dari mode 

PDU. PDU adalah format pesan dalam bentuk oktet heksadesimal dan oktet 

semidesimal dengan panjang mencapai 160 (7bit) atau 140 (8 bit) karakter. 

Dibalik teks SMS yang diterima dan dikirim pada telepon seluler sebenarnya 

berupa perintah AT Command yang bertugas megirim atau menerima data dari 

dan ke SMSC. AT Command adalah windows Hyper Terminal yang biasanya 

telah tersedia bersama windows installer, sehingga hanya perlu menambahkan 
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software tersebut dari control panel. AT Command yang umum digunakan 

sebagai berikut : 

Tabel 2.1 AT Command 

 

(sumber : Wiharto, 2011) 

 Pada pengiriman pesan terdapat 2 yaitu handphone penerima dan handphone 

pengirim.  

 SMS PDU Pengirim 

Dalam SMS, mekanisme yang dilakukan dalam suatu sistem adalah melakukan 

pengiriman dari telepon seluler ke telepon seluler lain. Hal ini dapat dilakukan 

berkat adanya sebuah sistem SMS yang bernama SMSC (Short Message Service 

Cemter) atau dapat disebut juga dengan nama MC (Message Center). Pesan yang 

akan dikirimkan oleh terminal masih dalam benuk teks, sedangkan dalam 

pengiriman ke SMSC harus dalam bentuk PDU sehingga sebelum dikirim maka 

ada perubahan dari format teks menjadi format PDU, proses ini dinamakan 

encodec. SMSC merupakan sebuah perangkat yang melakukan tugas store dan 

forward trafik short message. 
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 SMS PDU Penerima 

Prinsipnya pesan yang kita terima dari SMSC masih dalam format PDU setelah 

itu handphone yang menerima pesan akan melakukan pengkodean menjadi teks, 

proses ini dinamakan decodec. Cara pengkodeannya sudah diatur dan 

distandarkan oleh ETSI 

 

. 
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2.3 Kerangka Teoritik 

 

Gambar 2.11 Kerangka Teoritik 
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2.4 Kerangka Berfikir 

Ayam broiler periode starter masih sangat membutuhkan pengawasan dari 

peternak untuk tumbuh dan berkembang. Periode starter merupakan periode 

dengan usia ayam masih muda dan sangat rentan dengan lingkungan sekitar. Fase 

paling kritis dalam periode starter yaitu DOC (Day Old Chick). Untuk DOC 

proses pemberian makanan dilakukan sedikit demi sedikit tetapi sesering mungkin 

guna untuk menghindari kotoran pada makanan.  

Dalam pemeliharaan ternak ayam, dipengaruhi oleh ketepatan waktu dalam 

pemberian makanan guna mendapatkan gizi yang baik. Pemberian makanan yang 

tidak sesuai akan menghambat pertumbuhan dan menyebabkan kematian. Sistem 

kandang konvensional memiliki kesulitan dalam memberi makanan terutama pada 

DOC anak ayam broiler. Beberapa peternak memberikan makanananya dengan 

menggunakan tangan dari tempat satu ke tempat lain. Sistem ini sangat tidak 

efektif sebab pemborosan waktu dan tenaga. Peternak juga tiap jam harus melihat 

kondisi makanan terutama pada tempat ayam makan. Dalam realitanya, sebagian 

peternak lupa untuk mengecek kondisi kandang karena sibuk dengan pekerjaan 

lain.  

Berdasarkan permasalahan diatas maka diperlukan suatu kandang yang mampu 

memberi makanan sesuai dengan DOC ayam broiler. Pada perancangan yang 

dibuat ini menggunakan sensor ultrasonik untuk mendeteksi keberadaan makanan 

dalam wadah dan stok. Selain itu, terdapat buzzer sebagai sistem peringatan 

apabila makanan pada stok habis dan dilengkapi dengan notifikasi pesan melalui 
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SMS (Short Message Service). SMS dipilih karena penggunaan yang mudah, 

ruang lingkup tidak terbatas, dan murah. Selain itu, terdapat RTC yang digunakan 

sebagai pengingat umur DOC melalui display pada LCD.  

Bagian kerangka berfikir dapat dilihat pada gambar sebagai berikut : 

 

  

 

 

Gambar 2.12 Kerangka Berfikir 

 

 

 

 

 

Latar Belakang Masalah 

1. Kandang konvesional masih membutuhkan tenaga kerja lebih banyak 

dalam pemberian makanan DOC 

2. DOC membutuhkan makanan secara teratur, namun beberapa peternak 

lupa untuk memberi makan yang menyebabkan pertumbuhan DOC 

terhambat 

3. Belum dilengkapi dengan sistem peringatan (alarm) dengan 

menggunakan SMS apabila stok makanan habis 

Diperlukan kandang yang mampu memberi makanan yang sesuai dengan 

DOC dan dilengkapi dengan peringatan 

 

Kandang dengan menggunakan Mikrokontroler Arduino Uno sebagai 

sistem kendali 

Pengatur pemberian makanan sesuai DOC dilengkapi dengan peringatan 

menggunakan buzzer dan SMS 
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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

5.1 Simpulan 

Berdasarkan hasil penelitian dan pembahasan yang diuraikan pada bab 

sebelumnya, maka diambil kesimpulan sebagai berikut : 

1. Dari hasil perancangan dan pengujian telah dihasilkan sebuah Prototype Smart 

Cage dalam proses pemberian makanan otomatis untuk DOC Ayam Broiler 

yang dilengkapi dengan SMS (Short Message Service)  

2. Pemberian makanan otomatis untuk DOC ayam broiler pada Prototype Smart 

Cage  memiliki kinerja yang baik dengan jarak sensor terhadap posisi tempat 

makan >15 cm (sesuai perencanaan) dengan posisi servo membuka sebesar 60
0
 

dan servo akan menutup pada posisi 0
0
 apabila jarak makanan <15 cm dengan 

tingkat kesalahan pembacaan sensor 0,5%. Untuk mengetahui ketersediaan 

makanan, saat pembacaan oleh sensor di stok makan >25 cm (sesuai 

perencanaan) maka buzzer bunyi dan akan mengirimkan pesan melalui SMS 

(Short Message Service) dengan tingkat kesalahan pembacaan sensor 0,74%. 

Selain itu, terdapat RTC (Real Time Clock) sebagai pengingat umur DOC (Day 

Old Chick) Ayam Broiler melalui display pada LCD. 

5.2 Saran  

Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, diperoleh hal yang dapat 

dijadikan saran untuk dilakukan penelitian lebih lanjut antara lain : 
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1. Pada penggunaan SMS sebaiknya menggunakan modul GSM SIM 800L versi 

2 yang lebih stabil yang tidak perlu untuk mengubah tegangan sehingga mudah 

untuk mendapatkan sinyal dan proses pengiriman SMS tidak terhambat.  

2. Untuk perkembangan selanjutnya dapat ditambahkan dengan proses pemberian 

minum untuk DOC (Day Old Chick) Ayam Broiler yang bekerja secara 

otomatis.  
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