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IMPLEMENTASI KENDALI LOGIKA FUZZY PADA RANCANG
BANGUN SISTEM PEMBERI PAKAN TERNAK AYAM BERBASIS
INTERNET OF THINGS

Oleh

Aldo Mandayu 09011381621101

ABSTRAK

Perkembangan teknologi telah membawa perubahan yang cukup besar dalam
berbagai bidang, termasuk dalam bidang peternakan. Para peternak di Indonesia
masih banyak menggunakan cara konvensional dalam memberikan pakan kepada
hewan ternak miliknya, hal ini merupakan suatu masalah yang kurang efektif
karena peternak harus menghabiskan cukup banyak waktu dan modal untuk
memberikan pakan ternak. Berdasarkan permasalahan tersebut maka penulis
mengusulkan sistem pemberian pakan dengan menggunakan kendali logika Fuzzy
yang berbasis loT. Sistem ini dirancang untuk memudahkan peternak dalam
memberikan pakan baik secara manual atau otomatis. Dalam projek ini digunakan
aplikasi blynk yang berfungsi sebagai alat untuk mengatur atau mengontrol
ketersediaan jumlah pakan dari jarak jauh. Untuk mengatur jadwal atau waktu
pemberian pakan menggunakan Modul RTC DS3231. Motor Servo SG90
digunakan sebagai alat penggerak buka tutup tempat keluarnya pakan. Dari hasil
percobaan yang telah dilakukan didapatkan hasil bahwa sistem yang telah
dirancang dapat bekerja dengan baik, dimana sistem dapat memberi pakan ternak
secara otomatis yang dapat dikendalikan dari jarak jauh menggunakan aplikasi
blynk dengan rata-rata nilai error sebesar 0,94%. Selain itu dalam pengukuran berat
pakan menggunakan logika fuzzy sugeno, didapatkan hasil kesalahan sistem atau
error sebesar 8% dan tingkat kebenaran 92% yang menunjukkan bahwa logika fuzzy
sugeno dapat digunakan untuk meramalkan jumlah pakan dengan cukup tepat.
Sistem telah mampu mengatur jadwal pemberian pakan ternak ayam dengan sangat
baik menggunakan Real Time Clock (RTC) dengan hasil pengujian menunjukkan
tingkat keberhasilan sebesar 100%.

Kata Kunci : Ternak Ayam, Blynk, 10T, Logika Fuzzy
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IMPLEMENTATION OF FUZZY LOGIC CONTROL IN THE DESIGN
OF CHICKEN FEEDING SYSTEMS BASED ON THE INTERNET OF
THINGS

Oleh

Aldo Mandayu 09011381621101

ABSTRACT

Technological developments have brought considerable changes in various fields,
including in the field of animal husbandry. Farmers in Indonesia still use
conventional methods to feed their livestock, this is an ineffective problem because
farmers have to spend a lot of time and capital to provide animal feed. Based on
these problems, the authors propose a feeding system using loT-based fuzzy logic
control. This system is designed to make it easier for farmers to provide feed either
manually or automatically. In this project, the blynk application is used which
functions as a tool to remotely control or control the availability of feed. To set a
schedule or feeding time using the RTC Module DS3231. Servo Motor SG90 is
used as a driving tool to open the lid where the feed comes out. From the results of
experiments that have been carried out, it is found that the system that has been
designed can work well, where the system can provide animal feed automatically
which can be controlled remotely using the blynk application with an average error
value of 0.94%. In addition, in measuring feed weight using Sugeno's fuzzy logic,
the results obtained system error or error of 9% and a truth level of 91% which
indicates that Sugeno's fuzzy logic can be used to predict the amount of feed quite
accurately. The system has been able to manage the schedule of feeding chickens
very well using Real Time Clock (RTC) with test results showing a success rate of
100%.

Keyword : Chicken Farm, Blynk, 10T, Fuzzy Logic
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BAB |

PENDAHULUAN
1.1.  Latar Belakang

Perkembangan teknologi yang semakin pesat membuat masyarakat
mengharapkan adanya kemudahan dalam berbagai aspek kehidupan. Salah satunya
yaitu kegiatan berwirausaha, yang diharapkan dapat berjalan menjadi lebih praktis
dan efisien. Salah satu contoh kegiatan berwirausaha adalah di bidang peternakan
ayam, pada umumnya peternak masih menggunakan sistem konvensional untuk
memberi makan ayam yang dipelihara. Mereka menggunakan tangan untuk
menaburkan pakan pada wadah pakan dan berjalan di sepanjang kandang. Dengan
kandang seluas itu tentunya tidak mudah untuk melakukan pengawasan berkala
secara cepat terhadap kondisi kandang. Padahal suhu dan kelembaban pada
kandang juga memerlukan pengawasan secara cepat dikarenakan dua parameter ini
mudah sekali mengalami perubahan.

Dari uraian permasalahan di atas, hal ini menunjukkan bahwa pemberian
pakan secara konvensional kurang efektif. Oleh karena itu, dibutuhkan suatu sistem
yang perlu dirancang dalam sebuah projek dengan judul sebagai berikut
“IMPLEMENTASI KENDALI LOGIKA FUzZzZY PADA RANCANG
BANGUN SISTEM PEMBERI PAKAN TERNAK AYAM BERBASIS
INTERNET OF THINGS”. Projek ini dilakukan guna merancang dan
membangun sebuah sistem yang dapat digunakan untuk mempermudah pemberian
pakan, sekaligus juga dapat mengendalikan suhu dan kelembaban. Sistem ini
dirancang untuk memudahkan peternak dalam memberikan pakan baik secara
manual atau otomatis. Dalam projek ini digunakan aplikasi blynk yang berfungsi
sebagai alat untuk mengatur atau mengontrol ketersediaan jumlah pakan dari jarak
jauh. Untuk mengatur jadwal atau waktu pemberian pakan digunakan RTC dan
motor servo sebagai alat penggerak buka tutup tempat pakan. Melalui aplikasi
Blynk ini pengguna dapat memberikan pakan ayam secara manual sekaligus dapat

melihat jumlah pakan yang terisi di dalam tabung atau wadah yang digunakan.



1.2. Rumusan Masalah
Berdasarkan uraian dari latar belakang, maka ditemukan suatu permasalahan
yang dapat dirumuskan sebagai berikut:
1. Bagaimana cara merakit dan membuat alat pemberian pakan secara otomatis
yang dapat dilakukan dari jarak jauh melalui sebuah sistem yang dapat
memberikan pakan sesuai dengan waktu yang telah ditentukan oleh peternak?
2. Berapa persen tingkat keakuratan alat ketika menjalankan sistem pemberian
pakan secara otomatis dan manual?
2.3. Batasan Masalah
Projek ini memiliki ruang lingkup yang terbatas, antara lain :

1. Projek ini menggunakan Mikrokontroller ESP8266

2. Selain itu juga menggunakan perangkat seperti RTC DS3231 sebagai alat
pengatur jadwal pemberian pakan dan Motor Servo sebagai alat penggerak
untuk melakukan buka tutup tempat keluarnya pakan.

3. Menggunakan aplikasi Blynk sebagai alat monitoring IoT.

4. Fokus dari objek dalam penelitian ini yaitu hanya terbatas pada pemberian

pakan.

2.4. Tujuan

Project ini memiliki beberapa tujuan yang ingin dicapai, antara lain:

1. Membuat rancangan dan menciptkan sebuah alat yang dapat digunakan

dalam sistem pemberian pakan ayam secara otomatis dengan berbasis I0T.

2. Mengatur waktu pemberian pakan ternak ayam menggunakan Real Time

Clock (RTC).

3. Mengatur jumlah pemberian pakan menggunakan logika fuzzy untuk

pemberian pakan secara otomatis.

4. Merancang sebuah sistem buka tutup tempat keluarnya pakan baik secara

otomatis ataupun manual menggunakan Servo.

2.5. Manfaat

Adapun manfaat yang didapatkan dari pembuatan projek akhir ini yaitu :

1. Peternak memiliki alternatif lain sehingga dapat melakukan aktivitas lainnya

disaat waktu pemberian pakan tiba.

2. Membuat waktu pemberian pakan ayam lebih efisien bagi peternak.



3. Memberikan kemudahan bagi peternak dalam hal pemberian pakan ayam
karena dapat dilakukan secara otomatis ataupun secara manual dengan
menggunakan aplikasi Blynk yang ada di android.

2.6. Metode Penelitian
Projek dalam penelitian ini menggunakan metode penelitian rekayasa yang

bernama Forward Engineering yang terdiri dari enam bagian yaitu Studi Literatur,
Analisis Kebutuhan Sistem, Perancangan Sistem, dan Implementasi.
1. Studi Literatur

Studi literatur merupakan rangkaian kegiatan dari pengumpulan data pustaka
yang bersumber dari bacaan atau hasil catatan seperti buku, jurnal, dan internet yang
memiliki hubungan dengan penulisan tugas akhir ini.
2. Analisis Kebutuhan Sistem

Analisis kebutuhan sistem merupakan kegiatan menganalisa terkait dengan
seluruh kebutuhan dalam projek yang akan dilakukan termasuk dalam menganalisa
alat atau komponen perangkat lainnya dengan tujuan untuk mengembangkan sistem
ataupun melakukan pembaharuan.
3. Perancangan Sistem

Perancangan sistem yaitu kegiatan yang meliputi pembuatan rancangan atau
mendesain sebuah sistem dengan baik yang berisikan aturan atau prosedur yang
mendukung operasi sistem, termasuk dalam hal ini yaitu melakukan perancangan
sensor, komponen keras ataupun komponen perangkat lunak lainnya.
4. Implementasi Sistem

Implementasi sistem merupakan kegiatan pengaplikasian sistem atau alat
secara nyata.
5. Pengujian dan Analisis

Pada bagian ini dilakukan percobaan terhadap alat yang telah dibuat, tujuannya
untuk mengetahui apakah alat dapat bekerja dengan baik atau tidak. Selanjutnya
akan dilakukan analisis dari hasil percobaan tersebut..
2.7. Sistematika Penulisan

Penulisan dalam penelitian ini terdiri dari lima bagian BAB yang tersusun

sebagai berikut:



BAB | PENDAHULUAN

BAB | terdiri dari latar belakang penelitian, rumusan masalah, batasan
masalah, tujuan dan manfaat, metode penelitian yang dipakai dan sistematika
penulisan, selain itu menjabarkan dengan jelas alasan pemilihan judul skripsi yang
telah dipilih.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA

BAB Il memuat tentang penjelasan mengenai rujukan dari penelitian
terdahulu yang memiliki kaitannya dengan sistem pemberian pakan ternak ayam
yang bisa dijadikan pedoman dalam penulisan ini, selanjutnya memuat tentang

landasan teori dari semua komponen atau sistem yang digunakan dalam projek ini.

BAB Il METODE PENELITIAN

BAB Il memuat tentang penjelasan dari metode penelitian yang digunakan
serta berisikan rancangan atau tahapan dalam membuat alat tersebut, baik mengenai
perangkat atau komponen yang digunakan, selain itu juga menjelaskan tentang

penggunana logika fuzzy dalam projek ini.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN

BAB IV menjabarkan tentang hasil pengujian dari logika fuzzy yang
digunakan dan pengujian komponen sistem yang digunakan seperti RTC, Servo,
dan Load cell. Serta pengujian alat yang telah dibuat secara keseluruhan dan
memberikan analisis dari hasil pengujian yang dilakukan guna menentukan adakah

kelebihan dan kekurangan dari alat yang dibuat.

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN
BAB V menjabarkan tentang hasil kesimpulan analisa yang telah
dilakukan dan memberikan saran dari penulis untuk pengembangan penelitian di

masa depan.
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